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Precis 

La presente invention a pour objet de preciser certaines interpretations de nos 
travaux anterieurs, d'en donner des variantes supplementaires, notamment de 
montrer la convergence entre la notion de birotativiU et celle de mouvement 
Boomerang dans les machines rotatives, et de plus indiquer, panni un vaste 
ensemble de machines et de methodes de support dej& elaborees par nous-mSmes, 
les realisations techniquement les plus realisables, et les fefons plus precises de le 
faire. Ces travaux complement done P ensemble de nos ouvrages anterieurs relatifs a 
la double articulation m^canique des machines, de meme qu'a la s£mantique 
mdcaniques par laquelle il faut les comprendre. 
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Divulgation 
Avant propos 

Dans nos travaux anterieurs, nous avons montre que plusieurs methodes de soutient 
de machines post rotatives et retro rotatives etaient possibles. A ce sujet nous avons 
ajoute pres de dix huit methodes de soutient aux methodes par mono induction et 
par engrenage intermediaire de Wankle. (Fig. 1 ) 

Cependant, nos travaux et examens comparatife des machines r&rorotatives, en 
rapport avec les machines post rotatives nous ont rapidement convaincu que Ton 
pouvah realiser une deconstruction systemique appreciable, meme dans les 
machines rotatives. 

Ces comparaisons ont vite continue l'idee que des machines ideales 
geometriquement, dynamiquement et mecaniquement, seraient des machines 
hybrides, se situant a mi chemin entre les machines post rotatives , retrorotatives et 
les machines a pistons.. 

Les diverses mecanisations que nous avons produites permettant de soutenir les 
parties compressives de la poly turbine de type Wilson 
, dont le cylindre est plus expressement birotatif nous ont aussi montre qu'il 
existait divers degres de machines rotatives, selon le nombre d' inductions 
necessaires a le soutient complet de lew parties compressives. Notamment nous 
avons montre par exemple que les polyturbines de Wilson, la Quasiturbine de St- 
Hilaire, nos machines a Cylindre rotor ( a pistons), moteurs Slinky , moteurs de 
type Semi turbine differentielle etaient toutes des machines de deuxieme troisieme, 
quatrieme degres. Dans rensemble ces machines 6taient done, non pas simplement 
retrorotatives ou post rotatives, mais plutdt bi rotatives, ou tri-rotatives. (Fig. 2) 

Nous avons de plus montnS que plusieurs de nos methodes de soutient alteraient le 
degre des machines des machines, les rendant partiellement bi rotatives. Ces 
machines de premier degr6, strictement post ou retro rotatives, devenaient done, a 
proprement parler, plutdt a proeminence post rotative, ou, a proeminences 
retrorotative. L'on pense principalement aux methodes par poly induction, par 
engrenages cerceau, par semi transmission, par inductions etagees, par addition de 
bielles de geometrie L'on a done montre qu'il dtait possible d'augmenter 
mecaniquement le degre des machines. (Fig. 3) 

Les machines devenaient par la des systemes plus riches, dotes comme d'autres 
systemes, ADN, Musique, Langage, de double et de triple articulation. Cette double 
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articulation permet notamment de rendre k tout soutient une capacite de travail 
anterieur et post£rieur de la pale calibre, ce que ne peuvent permettre les mono 
inductions. 

Nous avons aussi montre que Ton pouvait aussi modifier la nature simplement post 
rotative ou r&rorotative des machines en un nature birotative, par des reingenieries 
soit geometriques, soit dynamiques. Principalement novis avons montre que la 
realisation de machines , par cylindre rotor planetaire pale fixe , ou encore par pale 
ou cylindre en mouvement Clokwise, par double articulation de m6canisation, 
procuraient k la machine aussi un degre superieur. (Fig.4) 

Nous avons montre que ces methodes 6taient de plus interessantes et importantes, 
puisqu'elles permettaient cette fbis-ci d'augmenter le degr£ des machines par des 
mecaniques juxtaposees. 

Finalement nous avons montre que Ton pouvait realiser en composition plusieurs 
elevations de degre de la machine, en combinant des methodes etag6es et 
juxtaposees. (Fig. 5 ) Par exemple nous avons montre que Ton pouvait realiser 
une machine avec pale a mouvement Clokwise, dont le cylindre etait k mouvement 
planetaire, ce qui permettait de realiser un etagement entre les inductions, chacune 
se realisant en sens inverse par rapport a un meme centre. 

La prisente invention a pour objet de generaliser notre conception birotative des 
machines , tout autant lorsque cette birotativite est realisee defagon successive , 
par induction fractionnees ou alternatives, que de fagon simultanee, par 
mecanisation semi transmittive, ou par re- ingenierie geometroco dynamique. Dans 
la pratique, la presente invention a pour objet de preciser les methodes d 'induction 
alternative, d*une part et d' autre part, de preciser que toutes les methodes 
d 'augmentation de degre, qu *elles soient mecaniques, geometriques, ou 
dynamiques peuvent etre combinees entre elles de telle maniere d'augmenter le 
degre des machines et ainsi de le produire sous leur aspect moteur. Cette 
proposition, deja enoncee par nous-mimes au niveau des methodes mecaniques, est 
done elargie de telle maniere d'inclure les augmentations de degre par 
geometrisation ou par redistribution dynamiques. 



L'on pourra done realiser des machines rotatives de second, troisi&me degre, ou de 
degre sup&ieur en attribuant k cette machine un, deux, ou plus de methodes de 
modifications, dont les principes sont les suivantes, selon 
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A ) qu'elles calibrent le travail orientationnel de la pale : 

1) Par inductions alternatives 

2) Par semi transmission 

3) par combinaison deduction par fcagement, par combinaison d'induction 
en juxtaposition anterieure posterieur, ouen juxtaposition inferieure- 
superieure 

4) par support birotatife de cotes 



ou encore selon qu'elles realisent les fonctions orientationnelle par le cylindre 

A) par cylindre rotor pale fixe 

B) par pale ou cylindre clockwise 

C) ou par cylindre rotor et pale clokwise simultanement (Fig. 6 ) 
Toutes ces methodes pouvant par la suite etre polycamees. 

Toutes ces methodes ont en commun de realiser la machine dans la valeur bi 
rotative, c'est-a-dire de telle maniere de capter a la fois les aspects poshionnel et 
orientationnel des parties compressives en realisant un mouvement Boomreang 
partiel ou total de parties compressives. 

Toutes ces methodes ont eti anterieurement en grande partie commences par 
nous-mimes, anterieurement aux prisentes, et la prisente a pour objet d'en 
ameliorer certains aspects, d'en froffer les demonstrations, et de general is er lews 
combinaisons, les unes aux autres, et d'indiquer les principals realisations 
pratiques qui en ecoulent 

Bien entendu, l'objectif final recherche est de realiser les machines sous leur forme 
Motnce, c'est-a-dire avec une action positive de la surface totale de la pale 
permettant de realiser un mouvement virtuel Boomregrang. 
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Introduction 



Pour mieux comprendre les difficultes de realiser correctement les machines 
rotatives, sous leur forme Motrice, il feut les observer comparativement aux 
moteurs a pistons. 

En effet, les machines motrices a pistons ont generalement de meilleurs resultats, 
au niveau du couple que les machines rotatives, et il y a deux raisons principals a 
cela. La premiere de celles-ci tient a Tidee que la surface du piston est, lors de la 
detente, entierement utilisee en poussee, et cela sans provoquer de contre poussees. 

Le moteur a pistons conventionnel possede par consequent une structure 
compressive birotative, puisque la pression agit a peu pies egalement sur chaque 
cote du piston. L'action du vilebrequin est aussi assez globale puisque tout autant 
son action verticale que son action horizontale sont induites par la bielle. (Fig. 7.1 
a) II est a noter que nous parlous ici de moteurs a pistons conventionnel. Comme 
les machines rotative, Ton peut, selon la distribution des elements utilisees, les 
realiser sous leur forme Compresseur, ou encore, sous une forme Moteur encore 
plus puissance. Dans le premier cas, on les produit a cylindre rotor, ou a bielle a 
coulisse, et dans le second, en cylindre rotor a contrario, ou a mecanique birotative 
en etagement ou juxtaposee. 

Le moteur a pistons standard n'est done pas parfaitement birotatif. II pourrait etre 
augmente en ce sens par une birotativite de la mecanique, comme par exemple la 
production de la machine par superposition deductions, ou encore par cylindre 
rotor a contrario. (Fig. 7. 1 b). 

Mais les augmentations de puissance serait trop peu importantes relativement aux 
augmentations de complexity de la machine, et e'est pourquoi, dans l'ensemble, 
1' Industrie les a consacr£ dans leur forme standard. 

La seconde qualhe du moteur a piston, qui est une qualite exageree, est l'opposition 
est la force differentielle creee entre les deux actions geometrique tres opposees, a 
savoir Taction rectiligne et de Taction circulaire, qui sont les deux mouvement 
principaux du moteur a piston. 

Cette double action produit un desequilibre lors de la compression, qui, amplifiee 
par 1' explosion, cherche Tequilibre, ce qui produit P expansion. 
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La troisieme qualite des moteurs a piston consiste en une decoiistruction naturelle 
du systeme a peu pres dans le sens de la poussee explosive. 

Les machines rotatives ne sont simples que lorsque Ton entend les realiser sous 
leur fonne Compressive, c'est-a-dire lorsque Ton veut les realiser comme 
machine servant a la compression. En ce cas en effet, il suffit de realiser des 
mecaniques qui assurent le mouvement de la pale, a partir d'un tournage du 
vilebrequin, 

En ce cas, comme le montre particulierement les deux mecaniques de Wankle 
mono inductives et par engrenage intermediate, Ton peut diminuer le nombre de 
pieces a deux seulement soit la pale et le vUebrequin. Ces deux methodes 
proviennent, comme nous l'avons deja fait remarquer de deux observations 
differentes du mouvement de la pale. Dans la premiere, que l'on dit par observation 
exterieure, Ton concoit la pale comme un objet tournant autour d'un point assez 
volumineux. Cet objet est l'engrenage d'induetion, et ce point rengrenage de 
support .Bien entendu, plus le point de centre est volumineux, plus en corns de son 
tournage, la piece aura , simultanement une retrorotation. L'on complete ensuite 
cette rotation par des parametres geometriques, representees par les droites 
reunissant ces centres, et la geometrie de la pale et du cylindre s'en trouve ainsi 
cree. Dans la pratique, Ton uni par la suite les extremites de ces droites, ce qui 
forme la pale, et Ton supporte la rotation de celle-ci par un vilebrequin, ce qui 
complete la machine, (Fig. 7.2 ) 

Lorsque, au contraire Ton entend realiser la machine rotative, comme moteur, c'est 
a dire lorsque l'on prevoh que la force et la poussee viendra de la pale et non du 
vilebrequin, les defauts de construction principaux suivants apparaissent semble-t-il 
, irremediablement. 

Premierement la poussee explosive produit une force seulement sur une partie de 
la pale, et produit mime une contre force sur la partie complementaire. La poussee 
sur la pale n 'est done, par rapport a la poussee des moteurs a pistons, que partielle 
etlimitee. " 

Le vilebrequin le mouvement de pale a la maniere d'une onde. Dans les faits, il se 
passe circulairement, comme si le vilebrequin soulevait successivement plusieurs 
planches reliees entre eUes. (Fig. 7.2 b ) 

L'on voit tres bien, des lors, si l'on imite le mouvement des pales mecanisS de la 
mamere precedente, et cela sur une ligne droite, premierement que le vilebrequin 
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fait travailler la pale, en sinusoide, et deuxiSmement que la force produite par la 
poussee apres le passage au centre, n'est pas une force directe, mais une force 
r6sultante. 

Ceci nous amdne a rep6rer le second defaut des machines rotati ves, qui consiste en 
ce que leur mouvement des parties compressives, de forme sinusoidal, 
contrairement au moteur a pistons, manque de capacite differentiate par rapport 
au mouvement circulate du vilebrequin, ce qui transforme la poussee en friction. 

La grande difficulty des machines rotatives, est, nous le repetons, la complexity a 
rialiser ces machines de telle maniere qu'elles restituent, comme le piston, 
Venergie qu'elles out emmagasinde, premterement sur la totaliti de la surface de 
poussee , et deuxtemement, d 9 une manfere deconstrutive quasi autonomy 
Donnons un exemplefort simple qui /era comprendre au lecteur ce que nous 
en tendons. 

En effet, m&aniser correctement une machine rotative est, en d6pit des apparences, 
comme si Ton entendait mecaniser le mouvement de la bielle d'un moteur a piston, 
sans la coulisse que realise P ensemble piston cylindre, de telle maniere que toute 
la puissance soit restituee par ces mecaniques, et cela avec le moms de pieces 
possibles. 

Donnons Pexemple suivant Supposons que Ponprend dans la main un objet, tel 
une pierre et qu'on souleve celle-ci perpendiculairement Par la suite, si on laisse 
tomber cette roche, elle reviendra, cette fois-ci attiree par la gravitation, a son 
point de depart. C'est, grosso modo, ce qui se passe dans le moteur k piston, et 
c'est pourquoi, nous disons quMl est la machine en laquelle Pon retrouve de &9on a 
peu prfcs egale les capacity compressives et les capacites motrices. (Fig. 7,3) 

Supposons maintenant que Pon reprenne la meme roche et qu'on ltd fosse parcourir 
une forme sinusoTdale, et au surplus en diagonale, pour ensuite, comme 
precedemment la laisser tomber. La gravitation attirera la pierre vers le sol, et non 
pas vers son point de depart L'on pourra, par des precedes mecaniques, par 
exemple une glissoire, se servir de la gravitation pour ramener la pierre a son point 
de depart , mais cette mecanique primaire agira toujours dans le sens angulaire k 
cehri de la gravitation, ne recup&rant ainsi qu'une partie de la force produite. 

La meme chose se produit dans les moteurs rotatifs, inexorablement, lorsque qu'on 
les produit avec des visions Compressives de la course de la m£canique soutenant 
la pale En ces cas, immanquablement Pon tente de produire des mecaniques qui 
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iront porter les pointes des pales au bon endroit, et ces mecaniques deconstruisent 
la poussee de telle mani&re de ramener les parties & leur point de depart, en 
contraignant cette pouss&e, ce qui en sous/rait en grande partie la puissance. 

L "on force la montee de la pale angulairement, ce qui accroit non capacity 
Compressive, mais, celle-ci ne revient qu 'angulairement, inexorablememt, ce qui 
diminue sa capacite Motrice. 

Comment expliquer la difficulty de realiser des mecaniques de type moteur 
pour les machines rotatives ? 

Chevauchement des fonctions 

Une premiere fagon d'expliquer les difficultes de gerer Taction de la poussSe d'une 
pale d'une machine rotative est de comprendre que la m£me pale permet la 
coexistence de plusieurs pistons virtuels, chacun 6tant materialise par Tun des cotes 
de pale. Par consequent, la fin de Pexpansion de Tune des chambres correspond a 
r amorce de i' expansion de la prochaine. M^caniquement, il feut done gerer la 
partie post£rieure de la pale en fin d'expansion simultanement a la partie ant&deure 
de la prochaine portion de pale. 

C *est ce chevauchement des realisations des mouvements quiproduit, dans les 
machines rotatives, une difficult^ de realiser des mecaniques qui seront adequates 
pour ces deux cir Constances. (Fig. 7.4) 

L'on aboutit invariablement aux incoherences suivantes. : 

A) Dans tous les cas de mecanisation, Ton produit toujours a la fois 
des contre poussees nuisibles & la machines, qui s'expliquent par le 
fait que les mecanisations sont con9ues pour feire realiser a la pale 
son mouvement a partir du vilebrequin, et non pas le contraire. 

B) Dans tous les cas de mechanisation unitaire, cette meme mecanique 
sert au surplus a la fois k assurer le debut de la compression de Tun 
des cotes de pales, V amorce de descente du cote suivant, et la fin 
de r expansion du tiers cote, bien entendu lorsque la pale a trois 
cotes. Dans tous les cas, obeissant en premier lieu a la forme de la 
machine, Ton realise des mecanisations lateralisantes de la 
machine 

C) Dans tous les cas Ton produit des mecaniques de compromis 



9 



CA 02460217 2004-01-26 



Forme oblige 

En effet .Les rotatifs ont ete crees par Pexperience. Tl sent Pexpression limite de 
couplages d engrenages externes et internes, par exemple d'un couplage d'un 
engrenage de trois dents dans un engrenage de quatre, ou de deux et ainsi de suite. 

La tendance naturelle de mecanisation est par consequent de realiser des 
mecaniques permertant de suivre les formes qui aboutissent a des structures 
lateralisantes. En effet, par exemple dans les machines rotatives la pale se deplace 
plus lateralement et l'explosion elle est verticals aepiace 

Intuition naturelle fausse 

Une autre fecon de dire les choses est d'enoncer qu'il y a one erreur toute naturelle 

tZTF?™ f 06 ^ ™*? VC est d ' avoir ^itivement agit comme si Pon 
entendait feire tourner le vilebrequin comme s'il s'agissait d'une roue que l'on 
active avec la main. En feisant cela, Paction differentielle est produite en soi- 

y!™'* n 0ime - ""S^S * SUrtOUt rilIusicm > ^ I'onproduit facilement de 
1 energie. Ce qui produit reellement de Penergie dans les machines rotatives 
comme dans toute machine a combustion interne, est 1' dloignement des pieces entre 
eiles, ou encore lew eloignement du centre. 

Or a y a peu d'action difierentielle entre le mouvement quasi-sinusoidal recourbe 

* Z S > m l Ch ,? eS ™^ vee et Ie mouvement circulaire du vilebrequin. 
Cette action differentielle a ete bien entendue en partie conserved dans les 
machines rotatives de Part anterieur, sans quoi il n'y aurait aucune motorisation. 
^^ / f S , lrau ^ e de fe ? on supplemental et aigue par les centres poussees 
resultant del application des nrfthodes de Wankle, qui toute deux, la methode par 
mono mducuon, et la methode par engrenage intermedial, ont deplace au surplus 
2S£? Ba °? 9> d6 ' machmes P^dentes au centre de la machine. Nous avons 
abondamment montre dans les premieres parties de ces travaux les difficultes 
majeures que de telles mecaniques surajoutaient aux machines rotatives. 

Double rotativite. 

Comme nous Pavons montre a plusieurs reprises, le mouvement rotatif est un 
, C n°d3Tn" L m0UVement ^^ssecondaire et principaL La generality des mono 
inductions ne paryiennent pas a realiser thermodynamiquement ces deux 
mouvement simultanement et alternativement 
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Notre position 

Notre &9on de comprendre les moteurs rotatife, tel qu'en fait foi F ensemble de nos 
travaux, est fort difJSiente. I/ensemble de ceux-ci montre les trois points suivants : 

a) L'on peut construire le mouvement descendant de la pale de telle 
manikre que toute sa surface soit posith ement utffisde, et ce de 
fagon calibr&e, les mecaniques etant ajustees de telle maniere que 
V explosion produise une deconstruction accilire sur le devant de la 
pale et deceliree sur le derridr , ( c 'est ce que I 'on appelle la 
birotativite de la machine ) 

b) L 'on peut rialiser cette deconstruction de fagon systemique dans le 
sens de la pouss&e 

c) L 'on peut r&aliser les mecaniques de telle maniere de realiser un 
mouvement mecanique sinuosido-rectiligne, plus compatible avec la 
poussee id&ale d'une machine, (c 'est ce que I 'on appelle le 
mouvement Slinky, ou Boomerang de la machine) 

d) L 'on peut r&aliser la totality verdcale de la pousse descendante 

Au surplus F ensemble de ces realisations peuvent etre produites dans une meme 
machine. 

Par consequent, la machine, au point de vue de son couple seul, pourra etre 
comparables aux machines k pistons. Si l'on ajoute & cela les qualites 
supplemental, non relatives directement au couple, corame par exemple, les 
economies d'£nergie en accelerations et decelerations, de meme que la possibilite 
de valves lumieres et Faugmentation de tour minutes, Fon obtiendra des lors des 
machines quipasseront de moins performantes que les moteurs a pistons h 
beaucoup plus performantes que celles-ci . 

Ces realisations de machines rotatives par consequent pleinement motrices, tout 
autant 

a) du point de la totalite de la poussee positive sur la pales 

b) sur la complete transmission orientationnelle et 
positionelle des poussees 

c) sur la restitution des ces poussees dans le sens syst£me 
circulaire. 
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peuvent etre realisees des quatre manieres principales suivantes 

1) en comervant les pales planetaires : 

a) par un mouvement de pale quasi planetaire ou, soutenu par une mecanique 
lui assurant une dynamique Slinky ou Boomerang ( polycame ou par 
structures pentures) 

b) par semi transmission 

2) en pales fixes, rotatives, ou en mouvement clokwise 

c) par un mouvement de cylindre rotor planetaire et en pale fixe 

d) par un mouvement de pale en Clokwise et un retro mouvement de cylindre 
circulaire, ou planetaire 



Premiere partie 

Realisation par un mouvement de pale planetaire, soutenu par une mecanique lui 
assurant une dynamique Slinky ou Boomerang * 

Conception Slinky, ou Boomerang du mouvement de la pale 

Dans cette partie nous recapitulerons principalement les methodes par poly 
induction, par engrenages polycames et par semi transmissions auxquelles nous 
ajouterons certains commentaires et realisations. Dans cette partie, nous montrons 
comment calibrer lespoussees sur la pale de telle maniere qu'elles ne component 
plus de contre poussees. 

Les conception du mouvement de pale de toutes les mecaniques de l'art anterieur 
sont a reflet que la rotation acceleree d'un vilebrequin souleve successivement 
toutes les parties successives d'une pale et provoque a ces extoimites un 
mouvement ondulatoire, dont le cylindre represente a figure replie sur eUe-meme. 

Notre conception du mouvement de la pale des machines rotatives est une 
conception non pas sinusoidale ou elliptique, mais plutdt, Boomerang, Slinky. En 
effet, pour lmaginer un puissance en majeure partie restituees par les machines 
rotatives, il feut tout d'abord imaginer realiser une certaine semantique mecanique 
et entendre le mouvement de pale a la maniere d'un mouvement Slinky ou d'un ' 
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Boomerang, a mi chemin entre le mouvement sigmoldal et le mouvement 
rectiligne, et par consilient simUaire a un mouvement en penture, non pas statique 
mais cette fois-ci en action. Le mouvement est done post rotate ou retrorotatif 
mais avec une preeminence. (Fig. 7.5) 

En effet il feut, pour pouvoir realiser des mecaniques de puissance, entendre leur 
unpnmer la realisation de ce mouvement. Dans ce mouvement, en double 
articulation, la pale est, telle une chalne d'ADN, enroulee sur elle-meme 
dynamiquement ' 

Deux exemples comprenant virtuellement ce mouvement 

Les engrenages polycames 

Les figures ballon et Quasi rectangulaires 

Cylindre Ballon 

Deux exemples peuvent aider a montrer notre conception du mouvement ideal de la 
pale. Le premier, geometoique, represente la limite de notre conception Slinky ou 
encore boomerang du mouvement de la pale se retrouve dans notre figure de 
moteur k^lmdre ballon, realise par engrenages polycames, ou autre mecanisation. 
Lorsque realise par engrenage polycames, les engrenages quasitriangulaire de pale 
et elliptique de support sont disposes dans le sens de la pale, pour 1'un et 
perpendiculairement a la machine pour l'autre. L'SIoignement du point de 
couplage vers le bas, et a done tendance a produire un point d'inertie et par 
consequent un centre de rotation de la pale en penture autour de celui-ci . En 
supposant une explosion advenant en cette phase, la poussee sur la pale sera en 
penture, par consequent a la fois sur la surface totale et de facon calibnSe. (Fig. 7.6 

Cylindre quasi rectangulaire 

Toujours avec l'utilisation d'engrenages polycame-s, cette fois-ci disposes en sens 
inverses, le point de pivot, ou de penture a tendance a atre en cours de descente La 
Vitesse de la pale rattrape alors momentanement celle du vilebrequin et s'appuis sur 
cet encrage d'acc^Mration dans le sens de I'explosion. 

L'on pourrait construire un ensemble d'engrenages polycames realisant ces eux 
pomts de penture altemativement JDans une premiere phase, la pale pivoterait , 
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telle une penture, autour d'un axe fixe, realise par la pointe de celle-ci lorsque la 
pale est au maximum de sa montee, et dans un second temps, elle pivoterait autour 
d'un second point, qui le centre de sont cote d£fensi£ lorsque la pale est en mi 
descente, ce qui consthue une second penture. 

Dans ces figurations, une partie de la rectilignite du moteur a piston est restituee, 
et le moteur travaille mieux dans le sens de la poussee. En effet, dans cette machine 
nous supposons que le triangle se deplace avec un point de centre elliptico-lateral. 
En ce cas, 1'on voit done que la pointe du piston demeure immobile pendant toute 
la descente.( Fig.7.6 c) 

Dans les deux cas, la poussee sur la pale, est lateralo-verticale, et rappelle celle 
d'un moteur a piston penture, elle-meme mise en action circulaire. Cette action 
Boomerang restituera une poussee plus pres du le sens de P explosion. 

Dams cette version, le mouvement Boomerang est plus facilement reperable. Dans 
le premier cas Ton parlera d'encrage ou de penture de pointe .Dans le second, Ton 
parlera d'encrage ou de penture de cote. 

Nous avons d6ja parle d'engrenage en double polycamation. De fa9on simplified, il 
s'agira d'un engrenage ayant successivement des points de rattachement inverses. 
Celui-ci pourra par consequent produire alternativement les deux encrages et 
penture, ce qui sera la version complete de la conception Boomerang de la pale. La 
forme du cylindre realise sera elliptico-rectangulaire (Fig. 7.6 c ) 

Pour une comprehension plus visuelle de Peflfet Boomerang en double articulation, 
nous pouvons reduire i'engrenage quasi-triangulaire interne d' induction de pale a 
un engrenage k six creux de dentition et rgduisons P engrenage elliptique de support 
a un engrenage de quatre dents, fbrmant un losange. Dbs lors si Ton installe le 
vilebrequin et que l'on construit les engrenages avec des dents suffisamment 
longues pour en conserver le couplage, meme avec la carrure des engrenages, 1'on 
vena que la machine marche par a coup, imperceptibles de l'extdrieur, mais 
profitables a l'e?q>losion. La pale pivotera alternativement autour de chaque point 
d'ancrage successift que constituent le couplages successifs des engrenages. Cet 
engrenage polycame limite permet de representer la birotativit^ pour ainsi dire 
alternative. (Fig. 7.6. d ) 

A chaque pivotement, la poussee sur la pale sera en penture, et se situera done a mi 
chemin entre celle des machines rotatives , plus circulaires, et les machines a 
pistons, dont le mouvement des parties compressives est rectiligne. 
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Methode de poly induction avec dynamiques Boomerang egalisees 

La methode pr^cedemment polycam£ est une methode par mono induction. Les 
arrangements par successions alternatives de fractions des moyens de support des 
methodes par poly induction augmenteront la capacity birotative Boomerang de la 
machine. 

La methode par poly induction standard 

Comme nous Pavons d6ja mentionne, la methode de guidage standard des 
machines post rotatives, dite par mono induction, realise la machine sous sa forme 
compressive, et prive par consequent la pouss£e sur la pale de sa capache 
orientationelle. Nombre de dSfauts moteurs majeurs apparaissent des lors, dont les 
principales sont Ie surcommandement du travail de la pale, et les contre poussees 
realisees sur celle-ci par 1'explosion. (Fig. 7.7 ) Nous avons montre que cette 
conception de la pale comme element plan&aire d'un vilebrequin central 6tait 
erronde, et que la pale devait plutdt Stre disposee k des moyens de commande eux- 
memes plan£taires. 

La methode par poly induction, et ces developpements, que nous avons generalise 
k deux pdles , pour toute machine post rotative, et avec engrenage de support 
interne pour toute machine retrorotative, s'est avere une methode de beaucoup plus 
rentable. (Fig, 7.8.1) 

Preincrement, Ie vilebrequin maitre voyage relativement a la meme vitesse que la 
pale, et non plus k une vitesse de trois fois superieure k celle-ci. Le 
surcommandement de la pale est done annule par une telle procedure. 
Deuxiemement, le mouvement r&rorotatif de V engrenage d'induction de pale de la 
methode par mono induction est ici remplace par un mouvement post rotation des 
engrenages d' induction. La vitesse des vilebrequins secondaires est done 
correspondante au nombre d'arc du cylindre, soit deux, et non au nombre de cotes, 
trois, comme le realise Pexcentrique central, dans le cas de mono induction. Non 
settlement le bras de vilebrequin est il plus long, mais aussi le cylindre a une 
meilleure forme. De plus, les contre poussees sur la partie arriere de la pale sont 
annulees, car la pale realise alors un auto blocage dynamique deja decrit par nous 
meme ant6rieurement 
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II est important de noter que cette m&hode realise avec deux poles uniquement une 
egalit6 g6ometrique de la pouss^e, sans contre poussee, ce qui est un avancement 
reel. (Fig. 7.8.2) 

Conception Boomerang du mouvement riel de la pale 

La m£thode par poly induction en double parties a aussi le merite de monter que 
dans certaines parties de la machine, Ton peut produire ce que Ton peut nommer 
des points d'ancrage, de pivotement, reel ou virtue Is ,qui reussissent a produire un 
mouvement en penture , mouvement que nous avons nomme mouvement k effet 
Boomerang , parce que realise en alternance celui-ci a une dynamique similaire. 
(Fig. (7.8.3) 

Notre conception de la poly induction n'est pas une simple conception de nouvelle 

mecanique de support de la machine. Eile appelle, elle aussi, de ta$on 

supp 16mentaire , puisque le point de support de cote realise une course verticale, 

une version mo ins laterale, plus rectiligne, et moins circulaire, du mouvement de la 

pale que nous appelons mouvement Slinky ou Boomerang de la pale, ce qui est une 

autre fa?on d'exprimer le concept central de nos travaux, soit celui de la 

biroptativite. 

En effet, par notre m&hode par poly induction, nous avons ete les premiers & 
exprimer le mouvement Boomerang par en alternance de deux points d'ancrage 
de pale. En effet, nous avons montr6 que le mouvement quasi -eliiptique de la pale, 
pouvait plutdt Stre entendu comme un mouvement en double pentures successives, 
et alternative produisant des portions de mouvement en arc rectiligno-circulaire, et 
pour cela realisant une force diflerentielle rappelant en partie celle du piston. Dans 
cette version, nous avons montre que Ton pouvant relier une pale de nombre de 
cotes impairs, k settlement deux supports opposees, d6crivant des courses oppos6es 
, ce qui aura permis de realiser Feffet penture.. 

L*un des supports planetaires est par consequent relie a Tune des pointes, et le 
second k Tun des cotes. Le premier support produit la forme du cylindre, et le 
second, une forme similaire, mais dans le sens compl^mentaire k la premiere, ci 
perpendiculaire. 

Ces deux supports ont done des moments des moments d' acceleration et de 
stoppage de vitesses contraires et complementaire. La vitesse la plus rapide de se 
realise simultan€ment au stoppage de F autre, et cela alternative merit Par 
consequent, chaque moyen de support produit un effet de penture autour de F autre 
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alternativement. Chaque moyen est alternativement encrage, et alternativement 
penture. Lorsque la pale est relive k ces moyens, c'est ce qui produit Pefifet 
Boomerang. 

En effet, dans Tune des phases de la machine, la mecaniques est k son maximum de 
puissance k debut de la descente, puisque les deux mecaniques sont simultanement 
en phase de descente, sans contre poussees negatives, telles qu'on les retrouve 
dans ie moteurs standard. Dans toute la section du passage de cette partie superieur 
de pale, la m£canique inferieure sert de point d'appui et d'ancrage. Lors de la 
rotation par poussee sur la seconde face, la poussee est k son maximum en cours de 
descente, puisque la mScanique supportant la partie centrale situ^e du cote defensif 
sert d'ancrage et de pont de pivot k la partie avant. Finalement , lors de la poussee 
sur la troisfeme face de pale, les forces sont rgpartie entre ces poins et il n'y a 
encore une fois , aucune contre poussee negative. I/on peut done parler d'ancrage 
de pointe, et d'encrage de cote, et de penture de pointe, et penture de cote L'une 
compl&ant l'autre La mouvement sinusoidal est done pour ainsi dire deforme, et 
possede des acceleration s et decelerations qui augmente la puissance de la 
machine, qui dans ses montages standard, en possede trop peu. ( Fig.7.8.4) 



VarUmtes de la methode par Poly induction . 

Calibrage de la methode par poly induction sans contre poussees 
et egalisation des supports * 

L' aspect geometrico mecanique interessant de la methode par poly induction est 
celui de constater une eg&Iite de la repartition des poussees sur la pale, quelles que 
soient les positions des deux soutiens poly inductifs et cela, en ne realisant pas de 
contre poussees. Comme nous Favons aussi vu, la pale realise, ce feisant des points 
d'ancrages reels, ou virtuels, ce qui lui permet de profiter de la dynamique penture. 

legalisation des machines poly inductives. 

Comme on a peut le constater, les mecaniques poly inductives travaillent 
inegalement , du point de vue de leur repartition de poids lorsqu'elle supporte des 
pales de nombre de cote binaires, et du pointe de vue de leur puissance, lorsqu'elles 
supportent des pales de nombre pair, par des soutient opposes de pointes. 
(Fig.7.8.5) 
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L'on peut calibrer les machines des lors des &9011S suivantes 

: 1 ) par ensembles de pales complementaires 

2 ) par effet moteur alternatif 

3 ) par pales fractionnSes 



Par ensemble de pales complementaires 

Dans la m&hode par poly induction de base, comme nous venons de Ie voir, Ton 
peut supporter toute machine post rotative par deux supports seulement (Fig. 8.2) 

II est important de noter que ces deux soutient sont opposes non seulement Tun par 
rapport k 1'autre, mais aussi, selon leur emplacement respectif dans la pale , Tun 
etait dans les pointes, et 1'autre dans le cote. 

L'un done d^crit une course similaire a celle du cylindre et 1'autre, est 
perpendiculaire k celle-cl Les inductions plan&aires sont done disposees de telle 
mani&re de r£aliser ces courses. 

Dans la r£ alit£ strictement figurative , la course d£crit par la pale est par&itement 
similaire a celle qui serait d^crite par mono induction, ou encore k celle que Ton 
dScrirait avec trois soutients poly inductions, situees soit dans les pales, soit dans 
les cot6s. 

Mais une analyse plus approfondie de la poussge rev&les des reality s mgcaniques k 
fait difigrentes selon la partie de pale en expansion. 

Le couple est tres different pour chaque partie, k tel point que Ton peut parler de 
partie de pale Compressive, et partie Motrice. 

En effet, les poussees egales sur chaque cotS de pale, lors de r expansion rev&lent 
des couples inegaux, puisque, pour certaines parties de pales, les deux moyens de 
support sont k la fois ofiensif, alors que pour d 5 autre, les moyen offensif est 
contrecarrS par un moyen dSfensif, en contre poussSe, en stoppage. 

Par exemple, lorsque la poussge vient du vilebrequin situe dans le centre du cot6, la 
machine est plus motrice, puisque le vilebrequin inferieur, sera momentanement lui 
de me me en phase descendante. Aucune force de stoppage n'agira sur Tun ou 
Tautre des vilebrequins jusqu'a la fin de F expansion. 
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L' explication tient aux positionnements plus concordants des moyens de support de 
pale relativement a leur course respective. Dans ce dernier cas les deux parties sont 
offensives tout au long de leur course. 

Dans le second cas, Tun des deux moyens de support agit en deceleration, et de 
plus en contre poussde creant du stoppage , ce qui brise totalement Felan du moyen 
posterieur. 

Dans sa troisfeme phase la machine est aussi assez defensive. 

La puissance de la machine est done alternativement Motrice et Compressive. 
Nous avons aussi montre ce type de realite pour la machine de Wilson, de meme 
que pour nos semi turbines. II s'agit Ik d'une constante de presque toute machine 
rotative : les parties arri&res et avant d'une pale, toujours en partie oscillante, 
montent et descendent alternativement, ce qui rend difficile le support avant et 
arridre de celle-ci par des mgcaniques de meme type, Tun d'entre elle entrant 
n£cessairement en phase de stoppage et de reduction de vitesse et F autre en phase 
d 5 augmentation de vitesse. 

II y a done, dans la version primaire de machine poly inductive, Tun des cotes de 
pale soutenu verticalement et les deux autres de fa$on oblique. C'est ce qui 
explique les difference de puissance de chacun des cote. 

L'on peut done d£duire que cette partie de la pale a toujours une explosion 
offensive, et que les autres sont compressives. L'on pourra done monter la machine 
en se servant des deux parties compressives pour emmagasiner les gaz, comme un 
turbo compresseur, et de la partie motrice, pour F explosion. C'est ce qui nous 
appellerons une birotati vit6 alternative. 

Dans certaines figuration de pales, notamment celles de nombre pair, Fon pourra 
r^aliser une suite £quilibree de puissance alternativement compressive et Motrice 
avec une seule pale L'on pourra done utiliser les parties d'un parle comme turbo 
compresseur de la partie comptementaire ( Fig.8.2 b L'on pourra done pour une 
seule pale, r£aliser successivement un effet moteur et un effet compresseur, se 
servant de ce dernier comme turbo compresseur de la partie complementaire 
Motrice de la meme pale. L'on pourra en effet produire la machine , en poly 
induction standard de base , en octroyant aux parties compressives de pale 
simplement compressives des fbnetions simplement compressives, et les parties 
motrices, produisant Fexplosion des gaz ayant 6te acquis par les parties ) 
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L'on pourra ggalement r^aliser les efifets pentures en realisant la machine avec des 
pales fractionn^es. De cette mantere, chaque induction post&rieure de pale sera 
ind6pendante de Taction ant&ieure de r autre et pourra par consequent r&liser son 
eflet penture. (Fig. 8-2 c) 

. En ce cas, l'on retranchera les feces simplement compressives du triangle initial, 
et Ton ne conservera que la partie offensive et sa mecanique. L'on r^petera 
1' operation k trois reprises, et Ton reliera les trois parties compressives par la 
segmentation, Le triangle sera done fragments. C'est ce que Ton appellera par bi 
rotativite fragmented 

Dans le cas des machines & pales pairs, Ton pourra limher la fragmentation 
assemblant entre elles des pales comprenant elles-m€mes deux pales contraires en 
une seule.( Fig. 8 d ) II est a noter que les pales fragments et imbriquees, comme 
toujours, peuvent etre realisees avec toutes les figures de machines. ♦ 



Augmentation de la puissance poly inductive 

Comme nous avons pu le constater, la methode par poly induction permet une 
Sgalisation de la poussee sur la pale avec efifet Boomerang , et cela sans contre 
poussSes . L'on peut augmenter la puissance developpee par la methode par poly 
induction des deux 6190ns sui vantes, independamment ou simultanSment 

Dans la premiere, que Ton nommera, par poly induction intermittontes alternatives, 
Ton ameliorera la puissance de V efifet Boomerang en r&disant des encrages r6els, et 
en meilleure disposition d'ouverture,/?awr chaque cote de pale . Dans la seconde, 
Ton augmentera la puissance descendante de la pale, en realisant des mecaniques 
semi transmittives annulant les contres poussees. C'est ce que l'on nommera les 
poly induction semi transmittives. L'on notera que l'on a d6j&" comments ce dernier 
objet anterieurement, et que la pr£sente en donnera des variantes et simplifications. 
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Retranchement temporaire des fonctiow de Vengrenage Compressif ( en penture 
antirieure ) 

» 

Au niveau de la mecanique, une meme induction passe, comme nous Pavons 
montrg dans les semi turbines differentielles, dans sa phase defensive puis dans une 
phase offensive. Ceci a ete g£re positivement dans celles-ci, en se servant de cette 
induction comme induction defensive anti-recul de Tune des deux pales. Dans les 
machines rotatives, cette phase de P induction sert d'ancrage & l'effet penture. 
L'on s'en servira en effet comme point d'encrage, comme point de penture a Peffet 
boomerang. Par ailleurs, comme nous Pavons mentionnee anterieurement, il ne 
peut y avoir realisation d'un effet de penture avec trois soutient simultanement. II y 
a deux raisons a cela . 

La premiere est la suivante : Pon ne peut evidemment cr£er un effet penture avec 
deux pentures sur un meme objet La seconde consiste a remarquer que les deux 
inductions ext&ieures d'une induction, au surplus de creer un d6doublement de 
penture, creent cette seconde penture en une poussee vers Pexterieur, done 
contraire au systdme de rotation de la pale.(Fig.8.3 ) 

Par ailleurs, si Pon retranche soit Pengrenage posterieur ext&ieur, ou soit 
Pengrenages inferieur, Pon observe la poussee recherch6e. Par ailleurs, lorsque Pon 
y regarde plus attend vement, Pon s'aperpoit que lors des positionnements de Pune 
des precedentes hypotheses produit encore plus de puissance que lors d'un 
positionnement avec moyens de support opposes. 

Une observation simil aires peut etre faite & partir de soutient dans les cot£s, Si Pon 
retranche Pengrenage anterieur, Pon produit un effet de poussee en penture vers 
Pexterieur de la rotation desirte. Par contre, si Pon retranche Pun ou P autre des 
engrenages exterieur, les effets de penture vers Pint£rieur apparaitront et produiront 
une grande poussee. (Fig. 8.3 b ) De la meme maniere que prec6demment, Pune 
des deux inductions offre plus de puissance que les positions en parfahe ligne 
opposee de la methodes par poly induction de base. 

Elison temporaire des fonctions de couplage. 

Dans les dernieres explications, nous avons totalement retranche cet engrenage. 
Mais ce retranchement ne peut etre realise d6finhivement , puisque les moyens de 
support d'une machine poly inductives occupent successivement des positions es t 
fonctions differentes en cours de rotation de la machine. Or par ailleurs, lors de la 
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rehabilitation de ses fonction, une autre induction devra etre neutralises, de telle 
maniere d'Sviter de perdre Feffet penture, ce qui advient lors d'une realisation 
errant des contre poussees La mithode par elision doit done Stre alternative, de 
telle maniere de neutraliser le couplage des partes durant dans cette partie de son 
tournage en lesquels Us sont en contre poussee, et en lesquels Us empechent la 
realisation delal 'ejfet penture. 

L f effet penture avec plus de deux soutients 

Uon pourra done r^aliser la methode par poly induction k double pdles avec 
plusieurs moyens d'induction et conserver l'effet penture Boomerang, dans la 
mesure oil la neutralisation des moyens en contre pouss£ est realise de mani&re k 
permettre les induction de se r£aliser de &9on alternative Pour r6aliser Teffet 
Boomerang pour chacune des faces d'une pale, il faudra tout d'abord monter la 
pale sur un ensemble poly inductif dont le nombre de moyens de support sera egal 
ou sup^rieur au nombre de cot£ de pale permettant cette alternance , a savoir trois. 

L'on pourra choisir des emplacement diffSrents, soit les pointes, les cotes, les 
emplacement mediants, qui bien que parcourant des courses de support dLfferentes, 
r^alisent la meme forme rSsultante de cylindre. 

Comme nous l'avons d&jk mentionn£, 1'efFet de penture n'est possible qu'avec une 
poly induction a deux moyens de support Par consequent les soutient en trois 
partie ne pourront etre des soutient en poly induction standard. Pour realiser deux 
soutiens effectifs avec trois soutient materiel, nous utiliserons ce que Von pour rait 
qppeler une poly induction alternative et successive. Cet effet de penture allonge la 
portee du vilebrequin qui se fait d'une induction a l,autre. Lorsque realise a plus 
de deux support effectif, la sommes des vilebrequin n 'est pas operants 

En effet pour realiser ces deux conditions simultanement, il faut par consequent 
retrancher alternativement Tim des moyens de support. II faut aussi faire jouer 
alternativement le role de moyen de penture et moyen de poussee aux moyens de 
support. 

Cette procedure, d'apparence compliquee, peut, par chance, etre realisee de faqon 
fort simple, tout simplement en retranchant, dans certains endroits precis, non pas 
le moyen de support en tant que tel, mais simplement une partie de celui-ci . Le 
precede consistera simplement a retrancher le couplage des parties, par exemple 
des engrenages, par exemple de support, leur capacity de couplage, a savoir leurs 
dents. 
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L'annulation des capacity de couplage de Tun des nioyens de support 6quivaudra 
& un retranchement temporaire de 1* induction. Lors de la realisation de la machine 
avec une pale soutenue par les pointes, le retranchement temporaire des fonctions 
inductives retranchede Tun des moyensde support exterieur offensif , soit 
sup&ieur ou soft 1'engrenages inf&rieur, permet de rgaliser la pouss6e recherchee. 

Une observation similaires peut £tre faite & partir de soutient dans les cotes, Si Ton 
retranche le moyen sup£rieur, la pale est soutenue de fa?on parall&le & la pouss^e, 
et produit un efFet de pouss£e en penture vers I'ext&ieur de la rotation d£sir£e.Par 
contre, si Ton retranche Tun ou l'autre des engrenages exterieur, les effets de 
penture vers PintSrieur apparaitront et produiront une grande pouss£e. (Fig. 83 b ) 

La m8me chose se produit dan les soutient en position m£diane. L'on ne peut 
soustraire le moyen d'encrage, la penture, mais la soustraction de Tun des 
engrenages comptementaire produit une poussSe puissante. 

lei , le decouplage des parties est rialisi en soustrayant des dents a Vengrenage 
de support Par ailleurs, il est evident que Is fonctions des moyens ne peuvent Stre 
soustraites que temporairement , et en consequence seulement une partie des 
dents des engrenages est retranche. Les engrenages d f induction se voientdonc 
dan cette methode plus sophistiquee attribue non seulement desfonction 
differ entes, mais aussi des fonction Versailles, puisque selon lew position Us 
deviendront tour ;a tour et alternativement , engrenage offensif, engrenage libre 
, et engrenage d'armement , de penture. 

Conservation des rapports de tournage 

La faqon la plus simple sera de retrancher le couplage dans un cadran donne est, 
comme nous venons de la voir, de retrancher les dents de I'un des engrenages, 
par exemple de Vengrenage de support C'est ce que nous avons prdcedemment 
fait pour les supports successifs de pofyturbines. L f engrenage d y induction 
n 'aura, pendant ce passage, par consequent aucune fonction inductive, et la pale 
sera motive e strictement par ses inductions du cote complementaire, a ce retrait, 
ce qui en assurera la rotativite Boomerang 

V engrenage de support dont les fonctions de couplage seront soustraites 
momentan&nent conservera sa rotation, mais elle ne lui viendra pas, durant cette 
periode, de son couplage a V engrenage de support, mais du couplage de sont 
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excentrique ou maneton k la pale, qui elle-meme est totalement contrdtee pare les 
inductions complementaire. ( Fig.8 4) 

La conservation des bons rapports g£om6trique sera done r£alisee. 
Apr&s une partie de la rotation, chacune des fonctions des engrenages seront 
transferees aux engrenages comptementaires. L'engrenage offensif, ou moyen de 
support offensif, pourra par exemple devenir libre, Fengrenage et moyen de support 
libre en ancrage. Finalement, Fengrenage et son moyen d' encrage d'ancrage 
deviendront encrage et moyen de support offensif. Plusieurs variantes sont 
possibles selon le choix de Fengrenage momentan£ment decouple. 

Le travail offensif de la pale, sur toute sa surface et dans le sens de la pousse des 
fera done. La soustraction momentanee de r encrage en pouss6e exterieure 
produira un d£s£quilibre offensif dans la machine, comme la partie basse de la 
bielle d'un moteur k piston qui choisit un seul cote de direction. (Fig. 8.5) 

L'on notera que les retranchements de couplage seront k des endroits different 
selon qu'il s'agit d'un support par les pointes ou par les cotes. 

Autres methodes de retrenchement temporaire du couplage 

Par ailleurs, les denies de Fengrenage de support peuvent ne par etre retranch£es 
totalement. L'on peut en effet simplement en retrancher suffisamment de materiel 
de celui-ci pour annuler la rigueur du couplage de ceux-ci. En faisant cela, Fon 
conservera le couplage de ces deux engrenages, mais en raeme temps on le rendra 
suffisamment libre pour quMl soit totalement inactif, au point de vue de la poussge, 
qui ne sera alors assure que par les deux poles d' induction complementaire. La 
machine sera done, durant cette periode, soutenue de fa9on non Compressive, mais 
plutot Motrice, puisque les poles de soutient seront ceux du cot£ complementaire, 
comportant un encrage et un pole complementaire 

Lors de sa rentr^e en phase offensive, les dents de Fengrenage de support seront a 
nouveau normalisees, et ce seront les dents de la partie opposee qui produiront le 
nouvel effet d'61ision momentane des fonctions compressives de Fengrenage 
ant£rieur recherchdes. 

De meme, Fon pourra plutot retrancher des dents sur Fengrenage d' induction. 
D'une autre maniere, Fon pourra garder les engrenages couples, et ayant muni pale 
et soutien d'une coulisse, neutraliser Feffet de couplage par celle-ci. Plusieurs 
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ntethodes peuvent etre realise. L'important est de consider que l'application d'un 
methode neutralise les effets nefostes de Tun des engrenages offensif et permet 
l'effet de penture. 

Toutes les figures de machines de tout norabre de cote , et tout autant post rotative 
que retrorotative pourront voir leur poly induction recevoir le meme traitement. 

Dans les figures k pale en quatre cotes, lorsque les pales sont raccordees par les 
centres, les figures travaillent alternativement a partir des encrages de points et des 
encrages de cote. 

I/on notera que les engrenages seront done successivement couples et non couples 
k r engrenage de support de telle manidre qu'il y en ait toujours minimalement 
deux moyens de support effectifc, ce qui assure le plein maintient positionnel et 
orientationnel de la pale. Par consequent, pendant le laps de temps qu'un 
engrenage d' induction n'est plus couple a son engrenage de support, ce sont les 
deux engrenages de d' induction complementaire, combin6e k la pale qui assurent 
sont tournage, pour ainsi dire dans le vide. C'est pourquoi, lore du retour de dents, 
le positionnement de 1' engrenage d' induction continu d'etre parfaitement exact, et 
permet a T engrenage d' induction suivant d'etre momentanement mis hors de 
couplage. Le mouvement total de la machine est par consequent assure 
continuellement, par le relais des engrenages, de telle mani&re que les contre forces 
soient evacuees, et que les force s'ex£cutent avec plus de puissance. 

Cette alternance des moyens de commande des pales est une autre maniere efficace 
de que les machines rotatives ne peuvent pas etre montees de &9on mono inductive 
sans cr^er de contre forces nuisibles, lesquelles contre forces peuvent etre evacuees 
par un traitement bi rotative, ici alternatif des machines. 

Par la suite, la methode par elision pourra etre appliquee aux supports par les 
pointes, en soustrayant momentanement Taction nefeste des moyens de support 
arriere posterieur. 

Cette methode par elision pourra aussi etre applique k toute figure de machines 
tetrorotative et post rotative. Dans cette methode, comme dans la methode par 
soutient exclusif de cotes, une contre poussee est realisee dans les cadran anterieurs 
au moments maximaux de la pale. L'on procedera par elision partielle des 
mecaniques creant des contre poussee en retranchant des dents, soit aux engrenages 
de support, soit aux engrenages d' induction .En effet, il s'agit de retrancher les 
effets mecaniques de Tun des points de support k la fois, pour ne conserver que les 
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points de support les plus puissants, qui sont en general les points d'encrages de 
pointe et son oppose^ et le point d'encrage de cote" et son oppose. 

Cette aitemance des moyens de commande des pales est une autre maniere efficace 
de que les machines rotatives ne peuvent pas etre montees de fecon mono inductive 
sans creer de contre forces nuisibles, lesquelles contre forces peuvent etre evacuees 
par un traitement bi rotative, ici alternatif des machines. 

Par la suite, la methode par elision pourra etre appliquee aux supports par les 
pointes, en soustrayant momentanement Taction nefaste des moyens de support en 
penture exterieure. 

Cette methode par Elision pourra aussi §tre applique a toute figure de machines 
retrorotative et post rotative. Dans cette methode, comme dans la methode par 
soutient exclusif de cotes, une contre poussee est realisee dans les cadran anterieurs 
au moments maximaux de la pale. L'on procedera par elision partielle des 
mecaniques creant des contre poussee en retranchant des dents, soit aux engrenages 
de support, soit aux engrenages d'induction .En efifet, il s'agit de retrancher les 
effets mecaniques de Tun des points de support a la fois, pour ne conserver que les 
points de support les plus puissants, qui sont en general les points d'encrages de 
pointe et son oppose^ et le point d'encrage de cote et son oppose. 

L'on doit noter que le retrait total des dents n'est pas obligatoire. C'et leur retrait 
fonctionnel qui est important Les dents peuvent done simplement etre amenuisees. 
D'une autre maniere l'on pourra simplement realiser l'un des engrenages de fecon 
aplanie, ce qui retranchera momentanement le travail des dents. Toutes ces facons 
sont bonnes, et ces derniere permettent plus facilement un remontage e la machine. 

Controle de I'engrenage libre 

Les engrenages seront done successivement couples et non couples a I'engrenage 
de support de telle maniere qu'il y en ait toujours minimalement deux d'entre eux 
qui le soient, ce qui assure le plein maintient positionnel et orientationnel de la 
pale. Par consequent, pendant le laps de temps qu'un engrenage d'induction n'est 
plus coupte a son engrenage de support, ce sont les deux engrenages de d'induction 
complementaire, combinee a la pale qui assurent sont toumage, pour ainsi dire dans 
le vide. C'est pourquoi, lore du retour de dents, le positionnement de I'engrenage 
d'induction continu d'etre parfaitement exact, et permet a I'engrenage d'induction 
suivant d'etre momentanement mis hors de couplage. Le mouvement total de la 
machine est par consequent assure continuellement, par le relais des engrenages, de 
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telle maniere que les contre forces soient evacuees, et que les force s'executent 
avec plus de puissance. 



Moteurs orbitaux rotates 

Finalement , les divers emplacements de positons possibles de lieu de support 
differents non apprennent que lors des montages a plusieurs pale, un peu a la 
manieres des moteurs orbitaux a pistons, plusieurs pales peuvent €tre placees su un 
meme ensemble mecanique et sur de meme vilebrequin secondaires. Pour chaque 
pale Ton aura alors des emplacements de points de supports differents, et des 
angles de cylindres differents. (Fig.8.5.2 ) 

n feut aussi ajouter que les elisions sont possibles pour toute mecaniques 
comportant trois supports et plus dans les machines ne pouvant travailler, comme 
nous l'avons montre en poly induction, qu'avec strictement deux supports.. Par 
exemple, Ton devra augmenter le nombre natures de soutient de pale simplement 
binaire, de telle maniere de pouvoir produire 1' elision des moyens de support en 
contre poussee. Quant aux figures de pales a quatre cotes, Ton aura quatre p61es 
dont deux seront a la fois elises. 

Pour les figures a plus de cotes, par exemple six, trois poles seront suffisants. 
Certaines figures, par exemple de pale a cinq cotes sont plus ambivalentes 

En resume, la methode par poly induction de base, a double support, appliquee a 
des figures pales de trois cotes et plus produit facon naturelle les elisions des 
parties negatives, soit posterieure, soft anterieur. C'est ce qui explique sa puissance. 
Elle le fait cependant differemment pour chaque cote de pale. Dans les structures 
par elision dynamiques, elle le fait de mime facon pour chaque cot£ de pale.. 

A la limite, Ton doit noter que l'on peut produire la machine avec six soutients, 
dont quatre seront toujours alternativement en Elision. De cette maniere, Ton 
realisera pour chaque cot6 de pale, les deux types d'ancrages de point et de cote. La 
machine agira done en double penture successive. C'est bien entendu cette version 
qui respecte le plus parfaitement la forme boomerang imagee precedemment dans 
les realisation par engrenages porycames limites. 

De quel engrenage est il preferable de produire I 'elision temporaire 

Comme nous l'avons vu, l'on ne peut retrancher le travail de 1' engrenage 
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anterieur, qui sert d'encrage, de penture. L'onpeut retrancher Tune des autres. Une 
meilleure comprehension du couple de ceux-ci permettra d'etablir ce choix. 

Pour bien comprendre cela, il faut saisir qu'en matiere de poly induction le couple 
total d'un moyen de support est tout simplement la somme du couple de ses 
vilebrequins maftre et vilebrequin secondaire 

II feut ensuite comprendre que le couple sur la pale est equivalent au couple 
resultant des couples de chaque moyen de support ainsi calcule. 

En isolant une pointe de pale triangulaire, et en observant le couple de Tun des 
raoyens de support y etant dispose, Ton observera que lorsque la pale est en phase 
d' explosion , les deux vilebrequins sont a la fois perpendiculaires a la pale. C'est le 
temps mort du systeme. Lors de 1' amorce de la descente, le vilebrequin secondaire 
amorce son angulation de facon acceleie. Le couple encore faible du vilebrequin 
maitre est augmente par le couple du vilebrequin secondaire. Si Ton regarde ensuite 
le systeme lors de la mi-descente, les deux vilebrequins sont dans un angulation 
assez forte. Le couple de plus puissant se situe environ aux au deux tiers. La fin de 
la poussee peu apres 

D'une autre maniere, si Ton observe simultanement le couple sur la partie anterieur 
de la pale, Ton constatera le chevauchement En efifet, vers le bas de la descente, 
Ton s'apercoit que cette partie de pale constitue a la fois la partie arriere de la 
prochaine pale. Si nous suivons le developpement de l'amorce de la descente pour 
cette partie, mous constatons que celle ci est tres negative. Le couple du vilebrequin 
superieur feible, n' arrive pas a hitter contre la poussee vers l'exterieur du systeme. 
Ce couple et contre couple, sur la partie anterieur de la pale durera le deux tiers de 
la descente, ce qui annulera une grande parte du couple avant. 

En fiut, si l'on calcule le couple de cette machine, Ton en arrive a peu pres a celui 
des vilebrequins secondares, pris isolement La capacite de la machine est 
comparable a celle d'un moteur ne tournant que sur ceux-ci . C'est pourquoi nos 
disons que la machine est montee dans sa version compressive, et a peu de 
rendement comme moteur. L'on se retrouve dans une situation similaire a celle des 
moteurs en mono induction, en laquelle chaque face est comparable a un mini 
piston. 

En disposant les vilebrequin dans le sens des cotes, comme nous l'avons fiut en 
partie dans les moteurs a poly induction, Ton peut observer beaucoup moins de 
contre forces et plus de puissance. Cela s'explique par principalement trois choses. 
Au haut de la montee, Ton est bien entendu au point mort. En amorce de descente, 
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l'angulation debute, mais cette fois-ci , sans centre force mecanique sur le 
vilebrequin arriere . En mi descente, les deux vilebrequins comme precedemment 
additionnent leur forces, mais cette fois-ci , l'ancrage anterieur est en position 
parfaitement contraire, et est par consequent presque immobile. Toute la force est 
par consequent projetee vers l'avant. Le moteur produit une action motnce de 
beaucoup superieure. L'on notera que la cours des vilebrequin est verticale, par 
consequent plus perpendiculaire a la poussee. 

La methode par soutient dans les coins est un bel exemple de construction de 
mecanique repondant d'abord de la volonte de suivre la forme, laterale, et de faire 
tourner circulairement La mecanique de soutient par les centres, entend plus 
recuperer 1* effet descendant de la pale, rappelant celle du piston. Le moteur est 
aussi plus puissant parce que c'est 1'encrage de cote qui, produit en cours de 
descente, force l'addhion reelle des vilebrequins. Le mouvement est des lors large 
et recoit entierement la pale comme si elle etait un gros piston. 
La machine pourra etre soutenue par ces six moyens simultanement, dont quatre en 
elision, de telle maniere de realiser dans la meme machine , encrage de pointe et 
encrage de cotes. 

Dans la pratique, si l'on entend supporter les trois cotes de pale de cette maniere, 
Ton se retrouve avec trois supports, deux supports a la fbis servant a supporter le 
cote de pale complementaire. Pour s' assurer que ce ne seront que ceux-ci qui 
travaUleront l'on produira une elision des engrenage du support complementaire, 
ou encore de la partie d'engrenage de support complementaire. 

L'exemple le plus simple consiste done a retrancher les dents de 1' engrenage de 
support dans ses parties superieure et inferieure. Par consequent, les deux seuls 
enSenages complementaires travailleront en cours de descente, et ce jusqua ce que 
l'engrenage posterieur devienne lui-meme au bas, en position maximale. Des les 
nouveaux engrenages complementaire reviendront actif, et cet engrenage ne sera 
plus couple a l'engrenage de support. (Fig. 8.6) 



Double penture et structure par mecaniques successives polycamees 

Comme nous l'avons vu jusqu'ici, l'on pent polycamer les mono inductions de telle 
maniere de realiser deux point d'encrages differente, l'un de cote, 1 autre de pointe. 
L'on pourra realiser des combinaisons d' engrenages exteneurs interieurs 
pennettant de realiser simultanement ces points. A la limite, et de fecon imagee, 
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l'engrenage de pale d'une machine standard aura six denies, et son engrenage de 

Us^SSs seront inverses dans le raoteurtriangulaire. La forme des 
engrenages sera, lorsque realisees avec plusieurs dents pour ainsi dire interne 
externe, ce qui indique une fois de plus la nature birotative de la machine. (Fig. 
8.7 a) 

Pour realiser les doubles pentures, il faudra utiliser a la fois les inductions de 
pointes et de support et faire travaiUer successivement les induction deux par deux. 
(Fig.8.7b) 

Generalisation de la poly induction a double inductions successives 

Bien entendu ici, la figure la plus connue de machine rotative est *0|>fe ** m f m * 
que le type de support le plus usuel. L'on doit noter que cette methode deduction 
s'applique a toutes les figures, autant retro rotatives que post rotatives. De meme il 
s'applique avec d'autres types de poly induction, par exemple par engrenage 
pignon/par double engrenage cerceau, lorsque realisee de facon semi transmittive. 

L'on notera , au surplus que les mecaniques par elisions s'appliquent aussi aux 
cylindres rotor et aux pales Clokwise 

L'on doit noter que le retrait total des dents n'est pas obligatoire. C'et leur retrait 
fonctionnel qui est important Les dents peuvent done simplement etre amemnsees. 
D'une autre maniere l'on pourra simplement realiser Fun des engrenages de fecon 
aplanie, ce qui retranchera momentanement le travail des dents. Toutes ces facons 
sont bonnes, et ces derniere permettent plus fecilement un remontage e la machine. 

Moteurs orbitalo-rotatifs 

Finalement , les divers emplacements de positons possibles de lieu de support 
differents non apprennent que lors des montages a plusieurs pale, un pen a la 
manieres des moteurs orbitaux a pistons, plusieurs pales peuvent etre placees sur 
un meme ensemble mecanique et sur de meme vilebrequin secondaires^Pour 
chaque pale l'on aura alors des emplacements de points de supports differents, et 
des angles de cylindres differents. (Fig. 8.8 ) 
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Considerations generates 

II faut aussi ajouter que les elisions sont possibles pour toute mecaniques 
comportant trois supports et plus dans les machines ne pouvant travailler, corame 
nous Favons montn§ en poly induction, qu'avec strictement deux supports. 

Les applications des presentes doivent etre adaptees aux difiSrentes figures de 
machines rotatives. Par exempie, Ton devra augmenter le nombre natures de 
soutient de pale simplement binaire, de telle maniere de pouvoir produire r elision 
des moyens de support en contre poussee. 

Quant aux figures de pales a quatre cotes, Ton aura quatre poles dont deux seront k 
la fois Slises. 

Pour les figures k plus de cotes, par exempie six, trois poles seront suffisants. 
Certaines figures, par exempie de pale & cinq cotes sont plus ambivalentes 

En resume, la ntethode par poly induction de base, a double support, appliquee a 
des figures pales de trois cotes et plus produit &9on naturelie les Elisions des 
parties negatives, soit posterieure, soit anterieur. C'est ce qui explique sa puissance. 
Bile ie fait cependant difteremment pour chaque cote de pale. Dans les structures 
par elision dynamiques, elle le fait de meme &9on pour chaque cote de pale.. 

A la limite, Ton doit noter que Ton peut produire la machine avec six soutients, 
dont quatre seront toujours alternativement en elision. De cette maniere, Ton 
realisera pour chaque cote de pale, les deux types d'ancrages de point et de cote. La 
machine agira done en double penture successive. C'est bien entendu cette version 
qui respecte le plus parfaitement la forme boomerang imagee prec^demment dans 
les realisation par engrenages polycantes limites. 

En effet, lorsque tealis£e par poly induction a trois supports a commande 
alternative, ce sera le support avant qui servira d'ancrage, et par consequent la 
machine sera tres puissante, puisque son 1* aspect birotatif de son cylindre ballon 
assurera une explosion non seulement tardive, mais aussi verticale et en penture. La 
meme chose se verifie pour les machines tetrorotqtives, qui pourront dfcs lors 
recevoir de mecaniques post rotatives. 

Pofycamation des structures elisees 

Nous avons deja montre dans nos travaux anterieur qu'une pieces pouvait etre 
tenue par le centre d'engrenages polycante puisque ces centres respectent entre eux 
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les principes d' equidistance. Des lors, Pes machine k induiction alternatives 
peuvent etre d6alisees enpolycamation ( Fig.8.9) 



Birotativite giometrique et Semi- transmission 



Dans nos travaux atrterieurs nous avons montrl que 1' addition d'une partie 
geom£trique pennettait de changer le niveau ou la nature d'une induction. 
L'exemple le plus probant est celui de la semi turbine de Wilson , que nous avons 
m£canis£s par une poly induction retrorotatives avec addition de bielles de 
geometries , pour ensuite montrer que l,on pouvait r£aliser une forme similaire par 
, une mecanique post rotative, cette fois-ci cependant en ajoutant une soustraction 
g^om6trique, aussi par une bielle. 

L'usage de bielle de geometrie permet done aussi de faire passer la machine de 
machine Compressive a machine Motrice. I/on sait par exemple que, pour une 
merae mecanique, si Ton grossi la pale, la forme du cylindre sera plus douce. 
Inversement, pour une grossissement de mecanique la forme du cylindre pourra 
Stre plus aigue. 

De meme en poly induction, si Ton augmente la longueur de 1* induction superieure, 
en ajoutant une bielle de geometrie, Ton pourra diminuer la grosseur du vilebrequin 
maitre sans changer la forme du cylindre . 

L'on peut done imaginer une poly induction de base dont le vilebrequin maitre 
seraient, chaque cote de grosseur diflerente, et qui sera compl&g par un moyen 
d'induction aussi de grosseur difference. Par exemple, si la portes du vilebrequin de 
T induction de cot6 est plus petite, Ton allongera la longueur de la portee du 
vilebrequin secondaire, en dehors de la circonfiSrence de son engrenage 
d' induction, Dans le cas present, 1'effet de penture boomerang sera maintenu et 
ameliore. (Fig. 9.1) 

Une autre utilisation des additions geometriques par bielles de geometrie est dans la 
realisation par support de pointes. Comme prec6demment Ton realisera les 
vilebrequins de centre de telle maniere qu' ils soient plus petite et Ton compensera 
cela par l'ajout de bielle de geometrie au mqyens d' induction. D,es lors , puisque la 
bielle de geometrie sera d,une longueur superieure au rayon de 1' engrenage 
d'induction , le blocage de ce moyen , lorsque la pale est reliee a l,int£rieur de 
r engrenage sera retranche, et meme la partie arriere de la pale sera active. En 
faisant cela, en effet, Ton ajoute un bras de levier quasi transmittif qui produit plus 
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de force montante que descendante, et qui par consequent fert remonter le 
vilebrequin maitre centre sa propre poussee. La puissance relative a cette poussee 
sera reduite, mais ne sera pas une contre poussee.(Fig.9.1 b ) 

Comme on a ou le constater, la combinaison de la positon des vUebrequins maitre 
et secondare se combine pour realiserle couple. - . .. . 

Comme on l'a vu aussi, puisque le vilebrequin maitre travail plus lentement, il est 
plus long a sortir de son point mort. D'autre part, comme on 1 a aussi fait 
remarquer, les angulations negatives, a la fois pour les vilebrequms maitre et 
secondaire creent des contre forces. 

Dans les deux cas les deplacements des vUebrequins maitre peuvent done soit 
contrer les effets negatife, soit ameliorer les effets poshifi. 

En effet, dans nos descriptions anterieures, nous avons montre que I'onpouvait 
aller plus loin, en dynamisant 1' engrenage de support decetypede methode de 
soutient. Cela a peimis, non seulement d'annuler, comme dans le cas de la methode 
precedente, la contre poussee sur la partie arriere de la pale mais plus de 
Lnsformer cette poussee en poussee reelle sur le vilebrequin. L'on a P u reahser 
cette methode en controlant la dynamique de 1' engrenage de support par diverses 
semi transmission par, par engrenages juxtaposes, par engrenages pignons, par 
engrenages interne. (Fig.9.2) 
En resume 



Addition de bielle de giometrie 



Un interet important de la poly induction est de pouvoir procurer aux concepteur de 
mac^S uTdeuxieme axe permettant de proportionner adequatement la.machme. 
Sans un premier temps, comme nous l,avons deja felt remarquer, ^ f oss^ement 
de la pale pour une meme mecanique adoucit la forme. Par ailleurs 1 a^ ongement 
du vilebrequin ^induction la rend plus aigue. Partant de ces constats, 1 on pent 
ajouter a lMnduction une bielle de geometrie et reduire la grosseur du vilebrequm 
maitre sans changer la courbure de la machine Cette procedure transto la 
machine en une machine de second degre, semi transmissitive. En efifet, b foroe 
rLlisee sur le moyen de support sera des lors superieur e a la contre force offerte. 
La P Se sem LTdescend^e , meme de son cote defensif. L'addition de bielle de 
geometrie a des mecaniques deja semi transmissives, reduiront encore davantages 
les contre poussees. (Fig.9.3 ) 



33 



CA 02460217 2004-01-26 



Generalisation des augmentations de degre par semi transmission 

Comme nous P avons vu anterieurement , la birotativite peut etre realise par poly 
induction . Nous avons aussi montre qu'elle pouvait etre realise par semi- 
transmission. Les deux cas de figure mis en evidence ont £te les semi transmission 
de mono induction, et les semi transmission de poly induction .( fig. 9.2 ) Dans le 
premier cas Ton a voulu r£cuperer la puissance produite par P explosion sur la 
partie arriere de la pale, la faisant ainsi travailler sur toute sa longueur, realisant par 
la sa birotativite 



Dans le second cas, Pon a voulu non pas rgaliser alternativement une induction post 
rotative Motrice et Compressive, mais plutot, pour chaque induction , realiser une 
structure bi-rotative, incluant a la fois une structure post rotative, et une structure 
r&rorotative. 

Ces notions anterieurement et6 definies par nous meme, la presente k simplement 
pour objet d'en preciser P interpretation, et d'en donner les variances. 

Interpretation des methodes par semi transmission 

II est important pour une meilleure comprehension de nos travaux de comprendre 
les semi transmission acceleratives ou inversives comme des inductions pouvant 
Stre retournees sur elles-memes. Cette interpretation permettra de rationaliser plus 
facilement les montages faisant intervenir plusieurs parties dynamiques differentes, 
notamment les divers montages k mouvement Clokwise de pale. 

Donnons quelques exemples. L'on peut, comme nous P avons montre 
anterieurement par la methode par engrenages pignons, motiver un pale soft 
directement, ou soit par le recours k son engrenage de support interne, ou soit 
encore par le recours a ses vilebrequins subsidiaires. 
(fig. 10 ABC) 

L'on peut egalement faire en sorte que les deux elements a motiver aient un meme 
centre. En ce cas P induction est viree sur elle-meme. II est done important de 
considerer cette methode de m£canisation indifferemment comme une semi 
transmission ou induction viree sur elle-meme. Cette interpretation d^coule 
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directement de nos propos selon lesquels les inductions peuvent Stre combines 
entre elles non seulement en hauteur, mais aussi de fefon juxtaposee. 

Cette mise en Evidence d'une meilieure interpretation pennet de mieux comprendre 
les combinaisons intervenues lots de la realisation des machines k poly induction 
de second degre, puisque la semi transmission, independamment du nombre de 
pieces confondues avec P induction principale, doit ktre consideree comme une 
induction supplemental augmentant le degre de la machine et lui donnant une 
nature en double articulation. 

En effet, Ton peut par exemple assimiler la semi-transmission par engrenages 
juxtaposes, a une induction par engrenage intermediaire, ou par engrenage talon, 
vir£e sur elle-meme (Fig. 10 b) 

L'on peut aussi considerer comme une semi transmission lamethodepar 
engrenage pignon comme un m6thode par engrenage pignon viree sur elle-meme, 
(Fig. 10c) 

Ces interpretations permettent de mieux saisir les combinaisons d'induction 
retrorotatives aux inductions post rotatives, ce qui rend definitivement les machines 
d'un degre superieur. 

Dans le premier cas en eflfet, P engrenage de support dynamique est P equivalent de 
P engrenage d' induction d'une mono induction r6trorotative.Au lieu de soutenir la 
pale, comme tl le ferait dans une machine retro rotative, il sert ici d'engrenage de 
support de V induction de poly induction. (Fig. 11a) 

Dans le second cas, la meme chose se produit. L' induction par engrenage pignon, 
pourrait, si elle commande directement la pale, munie d'un engrenage externe, 
r6aliser une machine retrorotative, et si elle commande un engrenage de pale 
interne une machine post rotative. 

Ici, comme precedemment, Pengrenage d' induction est k la fois engrenage de 
support dynamique de la poly induction. (Fig. lib) 

Dernierement , si les engrenages sont juxtaposes, similairement a la methode par 
engrenage talon, encore une fois, Pengrenage d' induction de la premiere induction 
sert d'engrenage de support dynamique de la seconde (Fig. 11c) 
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Types de semi tranmissions 

Les trois principaux types de transmission sont les semi transmission acceleratives- 
dec&eratives > les semi transmission inversives, les semi transmission combines ( 
acceieratives deceleratives, et inversives 4 la fois. ) 

Chacune d'entre elles peut-etre realisee par combinaison d'engrenages externes, 
externes internes, pignons. Comme nous Pavons d&}k mentionne, puisque les semi 
transmissions sont des inductions virtues sur leur centre, il y a par consequent autant 
de semi transmissions possibles que d' inductions. Nous ne pr£sentons ici que les 
principales, dont r ensemble a deja ete expose par nous-meme 

Les semi transmissions acc£lero deceleratives, comportent generalement un 
engrenage de support et un engrenage d' induction de meme centre et tous deux 
externes ou internes, reltees entre eux par un double d'engrenages d' acceleration, 
aussi de meme type. (Fig42. a) Si Ton a un engrenage de support et d' induction de 
type different, les engrenages d' acceleration seront aussi difiESrents.( fig J 2. b ) 
Ainsi , le couple engrenage d' induction et engrenage de support , dont l,un est 
interne et P autre externe sera couple par un duo d'engrenages aussi de type 
difTerents . 

Les semi transmission acceierative-deceieratives peuvent aussi etre realisees par 
engrenages pignons , en utilisant des engrenages pignons de support et d' induction^ 
couplees entre eux par un engrenage pignon monte sur un axe lui-meme en rotation 
circulaire.. ( Fig. 12 c) 

Les semi transmission strictement inversives, sont plus facilement realisables avec 
ensemble d'engrenages pignons de meme grosseur. (Fig. 13) 

Une premiere maniere de r6aliser les semi transmissions acceieratives et 
simultanement inversives, sera de monter P ensemble avec des engrenages 
d' induction et de support seront a la fois de grosseur et de type different, ce qui 
entrainera P inversion et Pacceleration-deceieration.. 

Par exemple Pon couplera un engrenage interne et un engrenage externe de 
differente grosseur par le recours a un engrenage de lien. L'on pourra aussi realiser 
ces doubles fonctions avec Paide d'engrenages pignons de differentes grosseurs, 
couplee par des engrenages aussi de differentes grosseurs. 
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L'on pourra done avoir des m£canisations de support de pales, par exemple, de type 
polyinductif a engrenage central dynamique, differents selon leur type de semi 
transmission . (Fig. 14) 



Demonstration par la methode par poly induction par engrenage pignons 



Corame nous Favons deja montre, l'on peut aussi realiser les m&hodes par 
engrenages pignons. Par exemple, la methode par engrenage central post actif, 
pourra £tre aussi non pas realisee par double d' engrenage externes, mais par 
engrenage pignons. 

De m£me, Fon peut sauver de l'espace, lors de la realisation de la methode par poly 
induction, par engrenage pignon. (Fig. 15 ) mais cette realisation est similaire, non 
pas a la methode par poly induction standard, mais plutot a la methode par poly 
induction semi transmittive. 

L'on pourrait augmenter de &9on supptementaire la puissance et le degre de la 
machine en munissant 1' engrenage d' induction de telle maniere qu'il devienne lui- 
meme r engrenage de support dynamique d'une machine dont la pale sera cette 
fois-ci munie d'un engrenage interne. 

Resume 

En resume Von peut qffirmer que la poly induction a trois poles dynamique, soit 
par alternance ou par semi transmission permet, par deux de ces poles de 
recuperer Veffet sortant de la pale, et par le prochain ensemble de deux , recuperer 
Veffet r entrant. 

Cette fagon successive, ou bimecanique de traiter la machine non seulement 
empeche la creation de contre poussees, mais au surplus permet de gerer les 
poussees, comme on le verra plus loin, par des design de pale, changeant 
dynamiquement la poussee de I 'explosion, rendant cette pons see rotativo rectiligne, 
et non pas simplement rectiligne, comme c 'est le cos dans les machine mono 
rotatives. 
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Generalisation de la methode par Augmentation de degr£s par jumelage de 
methodes 

Nous avons dejfc montre qu'une autre fa$on de r^aliser les machines de fa£on 
birotative etah d'utiliser en compl£mentarite oppose sur une meme pale, deux 
methodes de support, par exemple par engrenage intermediaire ant£rieur et 
posterieur (Fig, 16 ) Cette birotativit6 peut etre obtenue en jumelant plusieurs 
methodes, ant&rieurement et posterieurement a la pale, mais aussi inferieurement, et 
post&ieurement. Par exemple, Ton pourra jumeler un soutien par engrenage 
intermediaire a une soutient par engrenage cerceau. , ou tout autre duo de toute 
methode de support compl£mentaire. 

Methodes egalisant les poussees anterieures et 
post&ieures sur la pale, en pale non oscillatoire 

Modification par cylindre rotor ( Double articulation par soustraction 
geomttrique ) 

Nous avons deja montr£ relativement aux poly turbines que la forme du cylindre 
obtenue est birotative, puisqu'U fait participer deux inductions £tag£es 
r&rorotatives et post rotatives simultan6ment. D*un point de vue gfometrique, Ton 
assiste k la transformation d'une droite, forme egales sur ses deux cotes, en cercle. 
(Fig. 17) Une autre faxfon de realiser la courbure desiree est d'augmenter 
geometriquement une structure retrorotative suffisamment pour quelle depasse le 
mouvement post rotatif du vilebrequin central, par ce que Ton a appele une bielle 
de geomgtrie. Une autre iagon est au contraire en soustrayant un certain quantum 
de vitesse a une m£canique post rotative. De la meme maniere , si Ton realise des 
machine post rotatives ou retro rotatives dont la pale est plus petite que r induction, 
la forme aura une soustraction geometrique et par consequent un certain quantum 
de retrorotativite. C^est ce qui se passe lors de la realisation de la machine par 
cylindre rotor. L'on peut comme nous V avons deja menttonne augmenter le degr£ 
de la machine en realisant celie-ci avec pale fixe et avec cylindre rotor planetaire 
(Fig. 18) Cette procedure augment la capacite de la machine de plusieurs fa$on, 
Principalement, elle permet de realiser la machine avec une partie compressive 
decentree par rapport a son centre de tournage et par rapport a son armement en 
cours de descente. De fait V armement de ces dispositions de machines se trouve , 
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par exemple dans la methode de mono induction k l,exterieur des parties 
compressives, ce qui corrige totalement son inclusion a I'inttrieur dans les 
montages de Wankle. Cet armement peut des lors remplir des fonction d'appuie 
levier penture de la partie compressive. Comme cet armement est k Pextgrieur, Ton 
ne retrouve plus de contre poussees sur la pale, et la totalite de celle-ci, comme la 
surface d'un piston conventional, peut agir offensivement Ensuite, elle permet 
de beneficier d'un effet lateral sur la partie compressive. Finalement elle permet de 
realiser des rapports de tournage des engrenages non plus en fonction du nombre 
de cot6 de pale, mais plutot en rapport avec celui du cylindre rotor. Celui 
reequilibre les ratios de longueur de vilebrequin et de chambre d' explosion et de 
compression de meilleure maniere. La conduhe planetaire du cylindre rotor peut 
etre r6alis6e avec toutes le inductions de premier degr6. Cependant, si cette 
methode de conduite de la pale est avec poly induction, ou encore par semi 
transmission ou par engrenage polycames, la machine sera d'un degre moteur 
superieur, et toute la surface de pouss^e sur la partie compressive sera motrice. 

Modification par mouvement clokwise (double articulation r£alis£es par 
redistribution geomStrico dynamique a partir de V observation absolue ) 

Comme precedemment, le mouvement Clokwise de la pale peut Store realist par 
toutes les methodes d6ja repertories par nous-meme, sauf celle par mono 
induction. Dans tous les cas, il s'agit de realiser V engrenage de support de grosseur 
egale a 1' engrenage d 5 induction. L'on peut par la suite commander la retrorotation 
de la pale par semi- transmission ou induction vir£e sur elle-meme. L*on verra plus 
loin que Ton peut aussi dynamiser 1' engrenage de support et y raccorder le 
cylindre. Pour le moment specifions simplement V interpretation correcte des 
rapports de la methode par poly induction et de la methode par pale clokwise. Dans 
cet arrangement, la methode par poly induction est redistribute de telle mani&re 
que 1' armement ne soit plus r engrenage de support, mais plutot les axes de support 
des vilebrequins subsidiaires. (Fig. 19) Cet arrangement a aussi la capacite de 
realiser simuitanement les fonctions de semi transmission vir£e sur elle-meme. 
Deux inductions, Tune allant vers la pale, et Pautre vers le cylindre traversent la 
meme mecanique dans les deux sens. Cela permet de realiser une 6norme economie 
de pieces. L'on verra en effet que Torque les deux inductions de pale et de cylindre 
sont independantes, ou moins confondues, le nombre des pieces est augments 

Mais, comme precedemment les acquis d' augmentation d*efficach6 de la poly 
induction sont ici conserve, et additionnSes k celle de cylindre rotor. 
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Comme nous Pavons d£ja mentionne, le mouvement de la pale en Clokwise peut 
aussi etre assure par le soutient de celle-ci par un seul vilebrequin prec^demment 
dispose de fa$on excentrique et cette fois-ci dispose de fa9on centrale, et au quel 
sera assocte Tune ou 1' autre des m&hodes de support orientationel de pale. , de 
telle mani&re que la r&rorotation de celle-ci soit r£alis€e k raison de un sur un du 
tournage dudit vilebrequin. 



II est important de specifier ici que le vilebrequin ici centralement dispose est 
similaire aux vilebrequins disposes en p£riph£rie, mais est different du vilebrequin 
des machines poly inductives, de meme que du vilebrequin des machines 
conventionnelles. La longueur de celui-ci assure Dans ce cas precis, attendu la 
rotation k contrario de la machine, un tournage du vilebrequin produit trois 
explosions, alors que dans les deux autres cas, il n'en produit que deux. 

Quant aux ratios comparatife aux tournages de pale, Ton a trois tour de vilebrequin 
pour un pur de pale dans le moteur conventionel, deux tours de vilebrequin 
subsidiaires, et un de vilebrequin maftre, dans les moteurs poly inductif, alors que 
dans le moteur k pale en Clokwise, Ton a aucun tournage orientationel de pale, et 
un tour de vilebrequin pour un demi r&rotour de cylindre. L'on voit done que les 
ratios des trois types de machines sont des plus differents. De plus, dans le moteur 
conventionel, la puissance orientationelle de la machine est inexistante, dans le cas 
des moteurs k poly induction, r6alis6es par la pale, et dans le moteur k cylindre 
clokwise, r£alis£es par la r&rorotation du cylindre. L'originaiite de la double 
articulation par pale Clokwise est d'octroyer la puissance positionelle a la pale, et 
la puissance orientationelle au cylindre 



Exemples de combinations multiples a partir de la methode par cylindre rotor 



Comme pour la m£thode par poly induction, la methode par cylindre rotor peut 
aussi etre combin£e a plusieurs reprises d'autres methodes d' elevations, comme les 
poly inductions, les semi transmissions, de telle maniere de realiser la machine de 
fa?on encore plus Motrice, de troisi&me , ou meme de quatrieme degre. 

Comme on Pa mentionne anterieurement, l'on peut realiser cette methode, avec 
toutes les methodes de support, realisant un effort par traction sur le vilebrequin. 
Comme prec^demment, les ratios de tournage seront am£liores par poly induction, 
si la mecanique est ici post rotative. 
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L'on pourra aussi rSaliser le support du cylindre rotor avec une augmentation de 
degre realise avec Faide d'une semi transmission,, ce qui nous semble referable si la 
mecanique est rdtrorotative 

Comme dans le cas des mono inductions standard, cette realisation par semi 
transmission augraentera la surface de travail de la partie compressive Comme 
celle-ci est d6ja augmentee par cylindre rotor, elle sera des lors totale, La machine 
sera pleinement motrice. La machine sera des lors de troisieme degre. (Fig.20) 



Comme en induction standard, la realisation de la machine a partir d'engrenages 
polycam£e augmentera une seconde fois le degre de celle-ci. 

L'on pourrait cependant choisir une troisieme methode d' augmentation de degre 
difF6rente. L'on pourrait par exemple r^aliser la machine, non seulement par 
soustraction geometrique, c'est a dire par cylindre rotor planetaire, avec, guidage 
poly inductif, mais aussi augmenter ce guidage polyinductif cette fois-ci par 
dynamisation de Pengrenage de support , par semi transmission, aussi appel£e , 
comme nous l'avons mentionne, induction viree sur elle-meme. 

La machine aurait alors trois degre de correctivite, et sera done de quatrieme degre. 
Toute la surfece de la partie compressive serait alors hautement offensive. Bien 
entendu, Ton pourrait a nouveau polycamer le nouvel ensemble. 



Exemples de combinations a partir de Methode par pale ou cylindre clokwise 

Comme nous l'avons dit pr£cedemment, dans la production de la machine sous sa 
forme par pale en clokwise, la gouverne de la pale et du cylindre par poly 
induction decomposee et dedoubiee fbnctionnellement, assure une grande 
puissance a la machine. Comme nous l'avons deja mentionn£, la pale peut §tre 
controlee par un vilebrequin de mSme dimension et vitesse que le vilebrequin 
subsidiaire, mais ajoute d'une induction orientationelle de pale. En ce cas, le 
controle des mouvements inverses du cylindre est realise par semi transmission 
inversive, ou par une autre induction realisee de fagon inversive. 

La machine possede done toujours, de fa?on combinee, ou simplement juxtaposee 
deux inductions. Elle est done toujours bi rotative. 
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L'on peut gconomiser des pieces en realisant de fa<?on symbiotique, confondue et 
imbriquSe les deux inductions. Par exemple, 1'on peut 

En effet Ton peut imaginer que la semi-tranmission inversive contrdlant la 
r&rorotation de la pale, soit la meme qui contrdle la retrorotation de Fengrenage de 
support de celle-ci. Les deux Elements sont controls en partie par la meme 
induction. L'on btndfice done d'une induction de pale semi transmittive, et d'un 
mouvement de pale Clokwise, ce qui assure a la machine un degre sup£rieur et une 
puissance motrice accrue. 
(Fig- 21) 

Comme precSdemment, ces ensembles pourraient etre r£alisees avec 1'aide 
d'engrenages poiycames, ce qui les augmenterait encore d'un degr£ 
supptementaire. L'on pourrait aussi les augmenter, comme on Pa deja montre, par 
6tagement d'induetion, distributes k partie d'un meme centre. Ceci amenerait une 
double planttarisation avec vilebrequins k contrario, tel que deji montre par nous- 
memes ant£rieurement permettant par exemple de rgaliser des compressions 
suffisantes dans les machines r6trorotatives. 

Type de mise en composition des methodes correctives et 
d'augmentation de degri. 

Comme nous Pavons prScedemment montre, Ton peut associer les methodes de 
guidage et d'augmentation de degres de diverses manieres. Dans plusieurs cas, 
cette procedure requiert la combinaison de deux inductions. L'on peut entendre ces 
diverses manieres comme etant les combinaisons par etagement superposes, par 
juxtaposition ind£pendante, par juxtaposition confondue, par gtagement en sens 
inverses. 

Inductions pear itagement superposes 

L'on a montre que toute mgthode de support peut etre combin£e a une autre 
methode de support de fe?on etag£e, de telle maniere de rgaliser la machine de 
fa?on birotative, e'est-a-dire, dans une syst&nique k double articulations. (Fig.22) 

Inductions par juxtaposition montante descendante 

Dans les methodes de dynamisation par pale ou cylindre Clokwise, les deux 
inductions de cylindre et de pale doivent avoir un meme centre. 
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L'on pent done rSaliser des m&hode d' induction complete et differente diffSrentes, 
Tune montante et r autre descendante de chaque cote de la pale. (Fig, 23 ) 

Inductions en etagement d partir d'un meme centre. 

Evidemment, les inductions superposees produisent, en meme temps qu'une grande 
quantite d'energie, une quantite de mouvement. 

En r6alisant F etagement k partir d'un meme centre, Ton realise la meme 
differential^ des Elements, mais avec peut d'acceleration deceleration de ceux-cL 
(Fig. 24) 



Induction par induction semi transmittive et standard confondues. 

Comme nous l'avons dej& mentionne, F6conomie des pieces dans une machine 
motrice est des plus importante. II est done important de r^aliser les machines de 
telle manfere que les pieces puissent avoir une double fonction 

Dans les combinaisons par pieces confondues, Ton irtilisera dans des fonctions 
dddoubtees soit l'engrenage de support, soit le vilebrequin lui-meme , l'engrenage 
de collage, intermgdiaire ou cerceau, soit l'engrenage d' induction . 

Le ra&hode par semi transmission/mono induction est un bel exemple de fonction 
confbndues de l'engrenage de support, servant & la fois d'engrenage d' induction 
retrorotatif de pale. ( Fig. 25 a ) 

De meme , Ton pourra realiser la machine par induction engrenage cerceau, le 
vilebrequin lui-mSme , muni d'un engrenage pignon, participe done & la fois a la 
mis en r£trorotation de la pale , fix6e k l'engrenage pignon compl£mentaire.) 
Comme pr6c6demment, chaque nouvelle induction pourra etre confondue avec un 
autre type de semi transmission , ou d' induction viree sur elle-m€me. 

D' autre part, dans la m&hode par engrenage interm^diaire, Ton se sett cette fois-ci 
de l'engrenage intermediaire lui-meme pour commander a la fois la r&rorqtation de 
la pale et celle du cylindre L'on a ici confondu induction et semi transmission 

Finalement, dans la m£thode par combinaison par l'engrenage d' induction, un 
meme engrenage d' induction re9oit 1' induction maitresse, et la transmet an 
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cylindre. Ilya done induction montante et induction descendante du mSme cot6 de 
la machine. II est a noter que les inductions montante et descendante, surtout 
lorsque elles sont produites du meme cote de la machine, peuvent aussi etre 
interprets comme des semi transmission ou inductions virees sur elles-memes. 

Principalis montages ( a titre indicatif) 

Comme nous Favons deja mentionne, nous pouvons repertorier prfcs d'une 
vingtaine d' induction, dont plusieurs parmi celles-ci produisent une £l£vation de 
degre de la machine. Comme ces m&hodes peuvent etre mises en combinaisons les 
unes aux autres, et ce, a plus d'une reprise pour une meme machine, Ton peut 
realiser un nombre impressionnant de machines. Une vingtaine de premier degr6, 
pres de quatre cent de second degr£ etagg, quatre cents autres juxtaposes et ainsi 
de suite. Toutes ces machines peuvent a nouveau etre realiser avec une tierce 
correction, parmi pres d'une douzaine. Plusieurs milliers de permutations possibles 
sont par consequent possibles. Une repertoriation totale est done impossible dans la 
pratique . Toutes ces mechanisations repondent cependant toutes des memes criteres 
de birotativit6 et de double articulation. 



U est done important de rep&rer celles dont les applications sont les plus 
prometteuses, et de suggerer a leur propos quelques precisions. Ces applications les 
plus prometteuses viseront principaJement k degager les pieces de mani&re & 
fevoriser les meilleures entrees et sorties es gaz possibles, & reduire le nombre de 
piece au maximum, en utilisant des pieces identiques pour deux inductions, et 
finalement, a assurer des pieces en bon equilibre de rotation et cela, avec le moins 
de surface de friction possible. 

Montages par poly induction avec pale plan&taire 

II est evident que nous pensons que les methodes les plus pertinentes de montage 
de machine dont la pale sera planetaire seront celles qui introduisent une 
augmentation de degre de celles-ci. 

Notamment, les methodes par engrenage cerceau, qui introdirit une augmentation 
par geometrie, par poly induction, poly induction par engrenage de support semi 
transmittif standard ou a pignon, par engrenage central dynamique, standard ou & 
pignon 
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Relativement k la methode par poly induction , ( Fig.24) precisons tout d'abord, 
en a que Ies points de rattachement de la methode de poly induction peuvent etre 
au nombre de trois et disposes dans les cotes, ou entre les cotes et les pointes. 

Notons aussi que plusieurs versions semi transmittives de la methode par poly 
induction peuvent etre produites, dont les principles sont standard, ou a pignon, 
ou par mono induction rgtrorotative, simple ou multiple 

Montages previligHs par pale ou cylindre clokwise 

Dans ce type de machine nous privilegions principalement, mais non 
limitativement, les methodes par polyinduction decomposee et par semi 
transmission/mono induction 

Par poly induction decomposee 

Dans cette premiere methode, nous sugg&ons que les excentriques soient munis 
d' extrusions cylindriques, et que ce soit la pale ou le support de pale qui soit muni 
d'axe. Ceci permettra un appui plus egal. ( 26 a) 

Dans le premier montage, nous proposons prefSrablement trois supports, dans les 
pointes des pales. Nous supposons aussi une pale creuse, permettant d'y introduire 
le syst&ne de support. Ainsi, la pale sera bien centre, et le cylindre pourra etre 
referm6 de chaque cote, cette m&hode peut aussi etre appliqu6e en pale planetaire . 

Dans le second montage, la pale est montee sur une pidce de support elle-meme 
muni d'axes supportes par les excentriques. ( Fig. 27 b ) Cette pi&ce pourra au 
surplus etre appuy£es, de 1' autre cote sur un excentrique flottant. La pale sera 
ensuite fixee rigidement a cette piece, de telle mani&re de pouvoir Stre entouree par 
le cylindre. 



Montage par semi transmission mono induction 

Dans ce montage, il faudra realiser le calibrage de Pengrenage de support 
dynamique et de Pengrenage d' induction de telle mani&re que la vitesse de 
retrorotation de Pengrenage de support soit identique & celle du cylindre, qui pourra 
alors lui etre fixe rigidement (Fig. 28) 
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Dans le cas de moteurs de figuration classique le plus connu, a pale triangulaire, 
F engrenage de support demeurera de la meme grosseur, mais sera retroactive a 
raison de un demi tour par tour de vilebrequin. 

Ceci assurera a la fois le mouvement Clokwise de la pale et la vitesse de 
retrorotation adequate du cylindre. L' augmentation de retrorotation de la pale 
conferera a la machine une plus grange nature r£trorotative. 

L'on notera que toutes les semi transmission r^verstves, deceleratives pourront 
etre utilis^es pour commander P engrenage de support et la retrorotation de la pale. 

Montages privileges pour machines a cylindre rotor 

Comme ces machines beneficies d'une parties cylindrique r6alisee k partir de 
soustraction geometrique, Pancrage, meme en mono induction, se retrouve par 
consequent place k Pexterieur de parties compressives. Par consequent, la methode 
par mono induction, qui produit des contre poussees dans les montages standard, ne 
produit pas ou peu ici. Elle peut done etre favorablement utilisee, attendu ses 
qualites de facilite de realisation comme methode de support positive. 

Comme precedemment, nous privilegions, aussi pour ces machines, les montages 
par tout type d'induction qui a la fois a une quality augmentative de degre de la 
machine, qui est au surplus d£ja augmente par sa nature geometrico-dynamique. 

Nous privilegions par consequent, les methodes par poly induction, poly induction 
par engrenages de support dynamiques, simple, ou multiple, standard, ou a 
poignons, avec effet de penture, dont des poly induction alte mantes . De meme 
nous privilegions les methodes par engrenage cerceau, par engrenage central 
dynamique, par semi transmission, ces methodes pouvant etre realises isoiement ou 
en combinaison, de fa?on standard, ou avec le recours a des engrenages polycames. 

Autres exemples de methodes pour machines a pale en Clokwise 

Par opposition aux machines a pale planetaire, ou k cylindre planetaire, les 
machines k pales ou cylindre Clokwise necessitent toujours phis d'une induction , 
meme si 1* aspect tres confondu de la poly induction decomposee pourrait faire 
penser qu'il s'agit d'une machine simple. 
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II est a noter que Ton pourra realiser ces dynamiques sans aucune induction 
orientationelle, simiiairement a ce que Ton produisait dans les premiers rotati£ Ces 
procedures pourront etre utilisees dans les petites machines sans fortes pressions. 
Parmi les grand nombre de possibilities de mecanisation, nous donnons les 
exemples les plus synthetiques suivants a titre exemplaire 

Les prochains propos auront simplement pour objet de montrer certains montages 
exemplaires. Comme nous Pavons mentionnee pr^cedemment, il est presque 
impossible de presenter et meme de nommer toutes les permutations possibles. 
Toute cependant repondenl des memes idees de base, que nous avons 
pr£c£demment d^montrees, dans 1' ensemble de nos travaux. 

Par inductions inter reliees par le vilebrequin 

Dans un premier exemple , nous retrouvons une semi transmission par engrenage 
pignon , dont Tun des engrenages est relie de fa$on rigide au vilebrequin lui-meme, 
ce qui assure une coordination entre V induction de pale, et P induction de cylindre . 
U induction du cylindre est dhs lors realisee par une induction viree sur elle-meme, 
ou semi transmission, ici a pignon. L' induction de pale est ici realisee par methode 
d'engrenage cerceau. L'on notera que la semi transmission est a la fois inversive et 
reductive de vitesse. (Fig.29 a) 

Dans r exemple suivant, les deux induction sont elle aussi reliees par le vilebrequin. 
Eh effet, la semi transmission, encore ici a engrenage pignons. Ici, cependant, la 
methode de soutient de la pale est par poly induction, et au surplus avec le recours 
k un engrenage de couplage de type interne. Cet engrenage de couplage realise 
done au surplus une reduction de vitesse. Par consequent, la semi transmission ne 
sera qu' inversive. (Fig. 29 b ) 

Par poly induction etagee 

Dans ce troisi&me exemple, la semi transmission imite le type de semi transmission 
par engrenage interne externe. Par ailleurs, Y induction de pale imite 1' induction par 
poly induction etagee. Les deux inductions sont totalement confondues. Les 
engrenages de couplage acti vent les engrenages de la pale dans un sens inverse au 
leur, et sont dedoubtees de telle maniere d'activer aussi 1' engrenage de cylindre 
dans le meme sens que leur propre rotation. Par consequent le mouvement a 
contrario, en plus du cylindre par rapport au mouvement Clokwise de la pale est 
assure. (Fig. 30) 



47 



CA 02460217 2004-01-26 



Par poly induction etagee par pignon 

Dans ce nouvel exemple, les pieces sont encore une fois fort condensees et les 
inductions fort confondues entre elles. Le dedoubiement de la partie transmittive 
par engrenages pignons, fait a la fois office de support poly inductif, d'engrenages 
a la fois dedoubles done, et plus petits. 

La pale, supportee par ces derniers, est done en mouvement Clokwise 
alors que Pengrenage exterieur produit la r&rorotation du cylindre. (Fig.31) 

Par induction de chaque cote de pale, montante et descendante 

Dans P exemple suivant les deux induction sont distinctes et reliees entre par la pale 
elle-meme. La pale est de Pun de ses cotes, activee par la m&hode d'engrenage . 
cerceaiL Du cote inverse, Pon peut constater une induction descendante, de type 
mono inductive. Par Pengrenage de support qui lui est rigidement fixe, la pale, en 
mouvement Clokwise, entraine Pengrenage d* induction central de cylindre en sens 
inverse et a une vitesse reduite, ce qui est le mouvement que Pon attend de ce 
dernier. (Fig.32) 



Par induction inter reliees par I'engrenage de couplage ( intermediate) 

Dans Pexemple suivant, les deux inductions sont inter reliees entre elles par 
Pengrenage de couplage, intermediaire. Comme on peut le constater, la machine 
realise une induction montante de type par engrenage intermediaire, qui assure le 
mouvement en Clokwise de la pale. 

Par ailleurs ce meme engrenage intermediaire participe d'une induction sur elle- 
meme, ou semi transmission, celle-ci activant la pale a contrario. (Fig. 33 a) 

Par induction inter reliees par I'engrenage de couplage ( cerceau) 



La figure suivante montre une induction montante descendante, cette fois-ci 
realisee a partir d'une methode par engrenage cerceau. Une premiere induction par 
engrenage cerceau permet de realiser le mouvement en Clokwise de la pale.. Cet 
engrenage cerceau est par la suite dedouble et realise une induction descendante, 
dont il est cette fois-ci, Pengrenage de support 11 actionne retrorotativement 
I'engrenage de cylindre. (Fig. 33 b) 
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Dedoublemnient des engrenages 

Dans la figure 34. 1 , nous reprenons la methode par semi transmission a une 
induction de type mono inductive de telle maniere d'activer k la fois le cylindre et 
Pengrenage de support de la pale. La present© figure a pour objet de montrer que, 
dans la pratique, le d6doublement des engrenages assure , comme dans les 
differentiels , une plus grande resistance a Pusure de la machine. Par ailleurs, Pon 
notera, au surplus, que Pon a dispose Pengrenage de support dynamique du mSme 
cote que la semi transmission, ce qui permet de supporter la pale par vilebrelquin 
et non par excentrique. Dans la partie b de la figure, nous supposons que pour les 
fins du montage, le piston sera realise en deux parties. Ici, il est extrude de telle 
maniere de laisser passer le vilebrequin et ensuite complete par une piece a cet 
effet. D'une autre maniere, le vilebrequin pourra etre construit en deux parties. 
(Fig. 35.1) 

Design de pale 

La poussee suit en general la ligne entre les deux segmenta d«une pale, lorsque 
ceile-ci est reliee de fa9on centrale, qu'elle qu'en soit la forme (Fig..35.2) Quelque 
soit sa forme en effet, la poussee s'equilibrera et restituera une force vers le centre. 

Cependant , si ie point de rattachement m,est pas central , la poussees produira une 
force vers le centre ou vers Pexterieur selon le cas, En ce cas la poussee , qu'elle 
que soit la courbure , sera tangentielle et produira une force laterale orientationelle. 
C'est ce qui se produit sur le cylindre des machines a cylindre rotor et a pale en 
Clokwise. L'on peut cependant ameliorer la forme du piston de telle maniere de 
favoriser la thermodynamique. 

Dans P ensemble des machines de Part ant£rieur le controle orientatinel de la 
poussee sur la pale n'est par realist positivement, c'est~&-dire deconstructivement. 
Par consequent, la poussee sur la pale est toujours perpendiculaire aux deux points 
de segmentation, quelle que soit la forme superieure de la pale. 

Cependant, mous avons prouv^ aux presentes que le design de la pale pouvait etre 
realiser de telle mani&re de produire une 6nergie superieure. 
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Ceci est vrai pour les trois cas probants : 

a) lorsque le cylindre est retrorotatif, puisque des lors, une partie des forces 
hii etant imprimees ne sont pas tangentielie, mais decentres, et ne sont 
pas strictement par rapport k ce centre, mais par rapport a la pale 

b) lorsque le cylindre est planetaire 

c) lorsque le controle de la pale est d£centr6 par rapport k sa tangente* 

d) lorsque le cylindre est d&brme de fa9on polycamee 

Dans les quatre cas Ton peut designer le cylindre pour recuperer Taction entre le 
cylindre et la pale, de fa?on k circulariser la poussSe dans le sens de la rotation. 
(Fig. 36) 

R6gle generate Ton peut proceder au design positif du cylindre parce que Ton a? 
stoppS ou motive positivement la contre poussee sur arrfere sur la pale ce, qui ne 
peut etre feit dans les machines conventionnelles la pale, par exemple par l'effet 
penture, peut tolerer plus d' angulation negative sur la partie arrtere, et par 
consequent b&ieficier d'une meilleure angulation positive k Tavant, recevant la 
force cireulaire. 

De plus, cette capacite a gerg le design des pale, horizontalisant l'extension, 
corrige Tun des trois defauts majeurs de la machine, qui consiste en comme nous 
1'avons d6ja mentionnS, en une extension trop vertical, done en une extension 
nSelle courte, par rapport a V extension totale, e'est-i-dire, mScanique et 
geom&rique additionnees.. 

Rdgle generate, Ton aura un efifet tractif de la pale si le vilebrequin sup6rieur de 
penture est conserve 

Dabs les pages qui vont suivre nous comparons les trois principaux modes de 
birotativite , soit les machines par poly induction semi transmittives, les machines 
a cylindre rotor planetaires , et les machines k pale en Clok wise, aux moteurs k 
pistons et aux moteurs rotatife conventionnels , princtpalement montes en pale de 
trois cot6 et k commande par mono induction. 

Comparatif machine a poly induction semi transmittive 

La birotativite de cette machine est assuree par sa bi induction. 



50 



CA 02460217 2004-01-26 



La comparaison en cours de descente, de la machine a poly induction semi 
transmittives au moteur k piston et au moteur rotatif conventional, r6vele que les 
points int£ressantes suivantes: 

A ) La vitesse de rotation des excentriques ou vilebrequin n'est pas 
decommandee pour les moteurs a pistons et pour les moteurs k poly induction semi 
transmittive, mais Test k raison de trois tour pour un pour le moteur rotatif 
standard. 

B ) Le nombre de rotation par tour des vilebrequin secondare est equivalent 
au nombre d'arc de cylindre dans le monteur a poly induction semi transmittif, et 
egal au nombre de cote de pale dans le moteur standard, Le bombage du cylindre 
est done amdliore , et Tallongement du couple augment^ dans le moteur k poly 
induction semi transmittifs. 

c) la poussee arriere sur la pale est calibrde par la semi transmission, de telle 
mantere de produire une descente et non un anti-mouvement, comme dans le 
moteur rotatif conventionnel. De plus, ce calibrage laisse la poussee avant agir en 
acceleration, comme le requiert le design du cylindre. Le d6s6quilibre de la poussee 
est done calibre a la courbure du cylindre, comme Tequilibre de la poussee du 
piston est relatif& sa course rectiligne. 

Le couple du moteur se compare done m£caniquement avantageusement k celui des 
moteurs a pistons. Si Ton ajoute a cela, une plus faible acceleration et deceleration 
des elements, de meme qu'une capacite k r6aliser la machine avec des soupapes 
par lumidres, la machine sera d'autant superieur aux moteurs k pistons et aux 
moteurs rotatifs de Tart anterieur. (Fig. 37) 

Comparatif machine a cylindre rotor 

Von peut aussi avantageusement etablir un comparatif entre les machines k 
cylindre rotor, et les machines rotatives conventionelles, et les moteurs a pistons. 

Les principals machines comparees seront les machines k cylindre rotor post 
rotatives et i£trotrorotatives, k poly induction et k semi transmission 

La machine a cylindre rotor a pale triangulaire fixe, et cylindre rotor 

en double arc comme toutes les machines a cylindre rotor sa birotativhe rgalisee 

par le fait que sa figuration est contraire k sa mecanique. Ici la figuration post 
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rotative re9oit une mecanique retrorotative, exactement la meme que celle d'un 
moteur triangulate* 

Ceci nous assure un emplacement de la partie compressive, du cylindre rotor, non 
pas a raison de un tour pour trois tour du vilebrequin comme ans le cas des 
machines conventionnelle, mais a raison de un tour pour deux , et cela k contrario , 
ce qui est 6norm6ment plus efficace, et ce qui est au surplus superieur k ce qui est 
realist par le moteur a piston , k savoir de un tour. 

I] faut par la suite ajouter ceci que puisque la pale est fixe, et le cylindre, Taction 
produite, au contraire de creer une contre reaction sur la pale, comme dans le cas 
des machines rotatives conventionnelles, tasse la pale sur le cote et ainsi, retranche 
des surfaces expos£es a la poussee les surface qui seraient normalement en contre 
pouss&s. 

Finalement, il feut ajouter que Tangle de poussde se produit toujours 
diametraiement aux deux points de jointage des pieces rotatives. L'angle de couple 
en mi descente des machines rotatives standard reste encore faible, et ne se 
produit, parfaitement a quatre-vingt dix degres, que tardivement 

Dans les machines a cylindre rotor, Tangier de couple , toujours egal a la pale, 
arrive a son maximum a mi descente, ce qui ne se retrouve qu'un pane dans le 
moteur k piston, puisque Tangle bielle piston, retranche une partie du couple. 

Finalement, la course retrorotative produite par les mecaniques retrorotative, ne 
parvenant pas habituellement a r6aliser des cylindres actequats aux niveaux de la 
compression, est arrondi par une soustraction geom^trique, puisque les parties 
compressives sont int^rieures aux points que produiraient une poly induction, ce 
qui rend la forme des cylindres birotative (Fig. 38). 

De plus comme on peut le constater, la realisation de la machine avec le recours a 
un mono induction semi transmittive, permet k la pale de realiser une action 
calibree entre sa traction sur Tengrenage de support dynamique et sur le 
vilebrequin, L'angle maximal de couple se forme des les premiers instants, ce qui 
est superieur au moteur a piston. 

La machine st done, comme pr^cedemment comparable, au niveau strictement 
mecanique au moteur k piston et lui est meme superieure. 

Si Ton ajoute k cela, comme pr£c£demment la faible acceleration deceleration des 
pieces et la capacite de realiser la machine avec des 
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soupapes lumi&res, Ton a des lors une machine hautement superieure, non 
seulement aux machine rotatives conventionelles, mais aussi aux moteurs a pistons. 

Une autre machine a cylindre rotor & partir de laquelle Ton pourra rgaliser une 
comparaison sera la machine k cylindre triangulaire, et pale de deux cot£s, 
rappelant le moteur i^trorotatif triangulaire, cependant, comme la pale est fixe, et 
le cylindre est en planetaire, la mecanique utilisee sera au contraire post rotative. 
. Nous avons choisi ici une mecanique poly inductive standard. 

Comme dans le cas precedent, il fait faire remarquer que les rotation des 
vilebrequins secondaire seront egaux au nombre de core de pale, et no au nombre 
de cote de cylindre, comme c'est le cas dans les moteurs triangulaires 
conventionnels, ceci assurera une plus grande amplitude du mouvement et , ajouter 
au fait que le cylindre est realist en soustraction geometrique, done a l'int6rieur, les 
chambres d,expansion et de compression respecteront les normes minimales, ce qui 
est impossible, avec un vUebrequin de dimension acceptable, dans le moteur 
triangulaire standard. 

Comme pr£c£demment, si Ton compare, par la suite, le moteur au moteur a piston 
conventionnel, Ton vena, comme dans le premier cas qu la pouss6e est toujours en 
direction perpendiculaire & la pale, et par consequent Tangle de pousse maximal 
est atteint, de fa$on non seulement superieur aux moteurs rotatife conventionnel 
mais aussi au moteurs a piston en mi descente. 

Tenant compte, encore une fois, du peu d 1 acceleration-deceleration des pieces, 
ainsi que de la possibility de realiser la machine avec des valves lumferes, l,on peut 
dire que ce moteur sera superieur aux moteurs a pistons. 

Comparatif des machines a pale ou cylindre en clokwise 

Comme pr6cedemment Finteret de ces machine est d'en avoir realise la bi rotativite 
. Celle-ci est ici realisee en accelerant le mouvement orientationel retrorotationel 
de la pale, de telle maniere que celui-ci soit egal a celui du vilebrequin. 
Retrorotationalite et post rotationalite sont done £gales. 

Pour compenser cela, Ton a active retrorotationellement le cylindre 

Ces redistribution des mouvements on eu les consequences suivantes importantes. 
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Le ration de tournage positionnel de la pale, qu'il soit fait par vilebrequin 
ext£rieurs poly inductife, ou vilebrequin central , par les diverses methodes , est 
Equivalent au nombre d'arcs du cylindre . La rotation initialement de trois tours du 
vilebrequin central, est distribute h raison de un tour en retrorotation de cylindre et 
deux tours de vilebrequins. Ceci allonge la portSe des vilebrequins, et produit, une 
forme de cylindre similaire a la methode par poly induction, ce qui augmente la 
poussee sur la pale, 

La surface de poussee sur la pale est realisee de fe?on egale sur toute sa longueur, 
ce qui la rend similaire k celle du moteur & piston, et de beaucoup superieur & celle 
d'un moteur rotatif conventionnel, qui ne travaille que sur trente pourcent de sa 
surface. 

La poussee sur le cylindre est, dans Tangle les surfaces de pale, mais dephasees 
lat&nalement en cours de descente, ce qui produit une poussee laterale et en 
profondeur de celle-cL 

La distanciation entre pale et cylindre, qui ne produit qu 'une poussee de quarante 
pourcent, strictement sur la pale dans le moteur rotatifs conventionnel, produit ci 
une poussie de cent pour cent, repartie entre la poussee vers I 'interieur sur la pale, 
et la poussie, ce qui se compare au moteur a piston 

U angle de poussee est en mi descente total, ce qui est superieur au moteur k piston, 
lequel est reduit par l'angle bielle piston non droit * 

Tenant compte au surplus de la totale non acceleration et deceleration des pieces, 
ce qui assure au surplus une capacity de vitesse de rotation superieure, de mSme 
que de la possibility de realiser les machines avec des valves lumieres, il est 
evident que ce type de machine, que nous avons nominees rotativo-circularre sont 
superieures non seulement aux machines rotatives coventionelle, mais aussi aux 
machines a pistons. 

L'engrenage nuisible h la penture est Pengrenage non en parallele dans le cas des 
mecaniques par pointes, c'est Pengrenage de pointe inferieur 
Et dans le cas des mecaniques de cote, c*est le moyen superieur de telle maniere 
de produire Peffet penture. 
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Par course tangentielle 

L'on sait que la course de points situ^es dans les pointes de pale et celle situ£es de 
points situ6s dans les cotes rgalisent des formes similaires mais en direction 
comptementairement opposee. L'on peut noter que la course de points situes entre 
ces positions produite une course k cheval entre ces deux premieres. L'on pourra 
done realiser une certaine birotati vite bien imparfaite de cette maniere 



Diverses faqons de realiser la methode par poly induction 

Quant aux methodes par poly induction il faut ajouter ceci que Pengrenage de semi 
transmission, peut etre unique, mais aussi multiple. De plus les points de support de 
la pale peuvent Stre situes que dans les pointes, dans les pointes et coptes, que dans 
les cotes. De meme ils peuvent dtre situees entre ces points de telle mani&re de 
realiser une courbure a cheval entre les courbures de cylindre laterales et verticales 
que produisent ces premiers lieux de soutient. 

Exemple par la methode de engrenage central post actif et semi transmission a 
pigpon 

La liaison des inductions peut aussi etre r£alis£e k partir de la liaison des 
inductions par P engrenage de support. Dans cette complicity de m&hodes en effet, 
Pon supporte la pale par une methode par engrenage central pots actif, et la post 
action de cet engrenage est obtenue par semi transmission par engrenage pignon. II 
est a noter que P engrenage d'armement est ici celui dont le centre £quivaut au 
centre du vilebrequin , ce qui entraine la post rotation de P engrenage pignon 
planetaire. Sur le cote, inverse, cet engrenage pignon planetaire en double assure la 
retrorotation de P engrenage de cylindre, et par consequent du cylindre 



Descriptions comparatives additionnelles 

Dans les pages qui vont suivre nous comparons les trois principaux modes de 
birotativite , soit les machines par poly induction semi transmittives, les machines 
a cylindre rotor planetaires , et les machines k pale en Clokwise , aux moteurs a 
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pistons et aux moteuis rotatife conventionnels , principalement montes en pale de 
trois cote et a commande par mono induction. 

Comparatif machine a poly induction semi transmittive 

La birotativite de cette machine est assuree par sa bi induction. 

La comparaison en cours de descente, de la machine a poly induction semi 
transmittives au moteur a piston et au moteur rotatif conventional, 1 on note les 
points suivants : 

Les avantages des machines a poly-induction semi transmittives sont les suivants : 

1) Un ratio de tournage de pale et de vilebrequin maltre de un sur un 

2) Un effort calibre du la pale, permettant d'equilibrer les poussees amere 
et avant en assurant une retrorotation equivalente au besom impose par 
les courbures 

3) Un angle de couple, en cours de descente, appreciable sur les sur les 
vilebrequin secondaires 

4) De faibles accelerations et decelerations 

5) Une capacite a la realisation de la machine avec valves lumieres 



Les avantages des machines a cylindre rotor sont les suivants : 

1) un ratio de tournage des vilebrequins en fonction du nombre de cote d 
pale pour les machine rettorotative et de cylindre pour les machines 
post rotatives, ce qui augment la portee des vilebrequins 

2) des angles de couple ameliores par le dephasage de la pale 

3) une soustraction des parties compressives qui subiraient normalement 
les contra poussees, done absence ou limitation des contre poussees 

4) De faibles accelerations et decelerations 

5) Une capacite a la realisation de la machine avec valves lumieres 
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Les avantages des machines a cylindre rotor sont les suivants : 

6) un ration de tournage des vilebrequins en fonction du nombre de cote 
de cylindre pour les machines post rotatives, ce qui augmente la port6e 
des vilebrequins 

7) des angles de couple amelior^s par le d6phasage de la pale 

8) une soustraction des parties compressives qui subiraient normalement 
les contre-poussees, done absence ou limitation des contre poussees 

9) Un travail sur la totalite de surface de la pale 

10) Un travail sur la totalite de Feloignement entre les parties dynamiques 

1 1) Un travail a contrario des mecaniques de cylindre et de pale 

12) De faibles accelerations et decelerations 

13) Une capacite a la realisation de la machine avec valves lumieres 

II feut aussi ajouter, en terminant, que bien qu'ici les demonstrations de toutes ces 
combinaisons de m&hodes sont appliquees aux machines rotatives de bases, elles 
peuvent etre appliquees a toutes machines 

en general, Moteurs Slinky, Semi turbines differentielle , de m§me qu'& toutes les 
figurations de machines post rotatives et retrorotatives. 

De meme, l'utilisation d'engrenages polycames pourra etre utiiisee dans toutes les 
structures. Dans le cas de machines k cylindre rotor , comme c,est la partie interne 
qui re9oit les gaz , la partie ext&ieur pourra recevoir les engrenages polycam6s. 

Pour terminer, il faut rep&er une fbis de plus que toutes ce machines peuvent etre 
utilisees generalement mais non limitativement comme pompes, compresseurs , 
machines de citation, moteurs, propulseurs , broyeurs et que de plus , les matieres 
y transigeant peuvent etre de toutes sortes, g^z, liquides, solides ets. 

Finalement ajoutons que, lors de leur realisation sous ces diverses formes, Ton 
pourra realiser les machines avec ou sans segmentations. 

Dans ce premiers cas, il pourra s'agir de segmentation conventionnelle. L'on 
pourra aussi recouvrir les pales par exemple de caoutchout ou autres materiaux 
r6alisant l'etancheit6. Dans le cas de petites machines, des cotes en pression 
calibrable en densite pourront remplacer la segmentation de cote. Une coupe de 
cylindre et pale en biseau pourra aussi permettre une pression segmentative de la 
pale sur le cylindre sans segmentation. 
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Segmentation 

L'on pourra, pour la segmentation de petites machines et cela surtout de type 
pompes realiser les extremites de la pale avec des materiaux plus flexible, assurant 
r&anch&t& L'on pourra aussi realiser la pale eile-m£me en materiau flexible, avec 
une incurvation, int£rieure, 

ou extSrieure, que la pression redressera de telle manfere de force les pointes de 
pales de demeurer coltees aux parois. De mSme les pales pourront Stre realises en 
deux parties avec ressort, ce qui eliminera les segmentations de cotes. 



Moteurs electrico-planetaires 

Mentionnons finalement que Ton pourra aussi realiser de moteurs 61ectro 
planetaire, creant entre les poles des difference de puissance activant la machine, 
differences qui ne peuvent 6tre obtenues par de mouvement strictement ronds. 



Description sommaire des figures des figures 

La figure 1 montre Fensemble des methodes de soutient des machines motrices de 
premier degre, post rotatives ou retrorotatives. 

La figure 2 montre quelques machines de second et de troisieme degre , soit la 
poly turbine de Wilson en a), la Quasiturbine de st-Hilaire en b), les moteurs Slinky 
c) , Periph6riques d) , Semi turbines difBSrentielles e) , du present inventeur.. 

La figure 3 montre que des methodes mecaniques d' augmentation de degre des 
machines , permettant a la fbis de r6aliser des machines de second et troisfeme 
degre etalafois d'augmenter le degre des machines de premier degre, leur 
dormant ainsi une valeur partiellement bi rotative, ou trirotative. L'on reconnait en : 

a) la mecanique par poly induction 

b) la mecanique par semi transmission 

c) la mecanique par engrenages polycames 
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La figure 4 montre que Ton peut aussi augmenter le degre des machines par des 
reingenieries geometriques ou dynamiques 

La figure 5 montre que Ton peut realiser en composition des methodes de soutient 
de telle maniere de soutenir mecaniquement les parties compressives des machines 
ainsi de degre 

La figure 6 montre que les differentes variantes que la presente invention entend 
preciser. Notamment Ton montrera, en a ) comment realiser des poly induction 
dynamiques alternatives, dont les encrages et mouvements en Boomerang 
identiques pour chaque partie de pales . En b , Ton montrera que toute methode 
d' elevation de degre meme geometrico dynamique, telles que par cylindre rotor, et 
pale en Clokwise peuvent etre combinees a toutes autre pour aussi davantage le 
niveau de la machine . 

Troisiemement , en c ) Ton generalises Penonce prealablement feit par nous que 
toutes les induction peuvent realiser le mouvement Clokwise, et, associes a une 
mecanique de reversion, realiser le soutient des pieces des machines a cylindre 
rotor 

La figure 7.1 monte les qualites des moteurs a pistons. 

La figure 7.2 a montre le moteur de Mallard, et les lacunes qu'entrainent les types 
support proposes par Tart anterieur, et notamment par les mono induction et 
engrenages intermediaires de Wankle. 

La figure 7.2.3 montre en a ) en effet la methode de pensSe de laquelle proc^de sa 
construction. 

La figure 7.3 exprime, en a ) la nature de la conception du mouvement de la pale 
que ces mecaniques induisent. Le vilebrequin le mouvement de pale a la maniere 
d'une onde. 

La figure 7.3 montre une figuration les difficultes qui expliquent les difficultes de 
realisation de la machine rotative. Cette montre Tid6e que la difficulte materielle de 
realisation de mecaniques appropri6es pour les pales des machines rotatives, tient 
au fait de la double fonction simultan6e, des pointes des pales de ces machines. 
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La figure 7.4 montre en a) un piston en penture. En b) Ton voit la version rotative 
de la dynamique a penture, telle que nous l'avons montre anterieurement, ce piston 
ayant 6\6 nomine piston culbuteur . 

La figure 7.5 a et b montre que ce mouvement, dit mouvement Boomerang peut 
encore etre plus caracterise par mono induction, en polycamant les engrenages 

En 7 .6 Ton montre en a et b ) , de facon caricaturee, que Ton pourrait realiser les 
deux armements par un seul ensemble d'engrenage. En c ) une polycamation a la 
fois interne et exteme, realise le double ancrage , et confere a la machine une 
birotativte mecanique , par inversion successive d'engrenages exterieurs, 
interieurs, mais au surplus une double penture successive et alternative 

En 7.7.1 montre la methode par poly induction, qui realise une meilleure forme de 
cylindre et de meilleurs rapports et angles de rotations. 

L'on montrera ulterieurement que l'utilisation de tels engrenages permet un design 
de pale que les methodes simplement mono inductives ne permettent pas. 

La figure 7.7.2 a montre quelle conception du mouvement de la pale est a Porigine 
des mecaniques de mono induction de Wankle. En b ) Ton voit la conception 
ondulatoire du mouvement de la pale que cette mecanique rec&le.. En c) Ton 
apercoit la methode par engrenage intermediaire. Et en d ) les lacunes de 
conception du mouvement de la pale que cela recele 

La figure 7.8.1 rappelle les differences entre la methode par mono induction et celle 
par poly induction 

La figure 7.8.2 montre avec deux poles settlement pourquoi la poussee demeure 
egale sur toute la surface de chaque cote de la pale, puisque les deux pdles divisent 
toujours la pale en deux parties egales, quelle que soit la figure de machine rotative 
realisee. Ceci est au surplus tout autant valable lorsque les supports sont dans les 
milieux des cotes, ou dans les pointes. 

La figure 7.8.3 montre les trois points d'ancrage reels 40 de cot£, et de pointe 41 , 
de meme que virtuel 42 virtuels de la methode par poly induction, permettant de 
realiser le mouvement en penture Boomerang. 

La figure 7.8.4 montre une certaine inegalite mecanique des inductions a double 
supports opposees, lorsque realisees avec des pales de nombre impair, et des pales 
de nombre pair. 
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La figure 7.9.2 montre la complementarite des course des soutient des machines k 
poly induction. La m&hode par poly induction pennet done de deduire trois courses 
principales, des moyens de support En a , lorsque les moyens de support sont 
situes dans le pointes des pales 3 la course est laterale. 

En b) lorsque les moyen de supports sont dans les cot6s, la course est verticale. 

En c ) lorsque les moyens de support sont dans des positions de rattachement a la 
pale dans les aires intermediaires, leur course est oblique & celles des deux 
premieres. 

La figure 7.9.3 montre les diverses solutions permettant de realiser des pouss6es 
6g?iles de chaque cot6 des pales, en realisation Moteur de la machine . En a ), Ton 
retrouve les tri induction par encrage descendant et soutient par les milieux de 
cotes. En b ) 1'on retrouve les tri induction par encrage de cote et soutient 
perpendiculaires dans les parties mediantes. En c et d, les soutients par poly 
induction dynamique alternative. En e , les soutiens par semi transmission. En f) , 
les soutients par addition de bielle de geometrie . Toutes ces methodes realiseront , 
pour chaque partie de la pale, la machine dans sa version poly inductive Moteur. 

La figure 8.1 montre les raisons pour lesquelles le module de soutient par les 
pointes est la version compressive de la machine, et ne peut realiser d'efifets 
moteurs interessants. Dans cette disposition, que nous presentons en haut de 
mont6e en a ) et en cours de descente en b ) , Ton apercevoir que Ton ne retrouve 
que peu la notion d'armement, et qu'au surplus, celle-ci se retrouve au haut de la 
montee. 

La figure 8.1.1 montre quel raisonnement geometrique a servi pour la construction 
de chaque course poly inductive . Comme on peut le constater, en a) la forme de 
cylindre projetee est la forme dupliquee de la course meme de T induction. En b , 
Ton realise une induction verticale, et Ton realise que des additions tangentielies , 
d'un cote comme de Y autre produisent la forme de Tinduction, mais cette fois-ci 
perpendiculaire k V induction . 

En c) Ton constate que des additions geometriques cette fois-ci obliques doivent 
etre de longueur diff6rente pour produire la meme forme qu,en a et en b ) 
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La figure 8.1.2 montre en cous de descente, les emplacements des inductions pour 
chacun des modeles de support. 

La figure 8. 1.3 montre, pour chacune des phases de la methode par poly induction 
de base, l'amorce des descentes selon les poshionnements des soutients . 

La figure 8.1.4 montre que les figures produites par des points situees dans les 
cotes* ou dans les parties medianes produisant des formes de courses plus verticales 
et done plus motrices. 

La figure 8.2 montre comment realiser en totalite les explosions de fecon motrice 
en realisant des pales composeesde pales fragmentaires. 

A 1' evidence, chacune de ces parties travaillerait en poly mduction, mais les pales 
seraient, comme dans la poly turbine , des ensembles paliques difficdes a realiser . 

La figure 8.3 montre que pour realiser pleinement les poly induction, il feut 
conserver les effets de penture qu'offiert le poly induction a deux poles. 

La figure 8.4.1 montre que I'on peut en effet realiser le mouvement Boomerang 
avec encrage, en retranchant momentanement les capacites de couplage de 
I'engrenage en penture non motrice, pour ne travailler que sur les deux autres 
supports oftensife. La figure 8.4.2 montre que pour chacune des machmes, 1 on 
aurait choisir deux des paires d'engrenages actife, et un engrenage libre different. 
Nous indiquerons plus loin comment choisir les meilleures 
Combinaisons. 

La figure 8.5.1.1 montre un tour de la machine. Elle montre que de phases en 
phases, les fonctions des engrenages seront done transposees alternativement 

La figure 8.5.1.2 montre la merae procedure que precedemment, mais cette fois-ci 
en prenant pour point de depart des emplacements de soutient situes dans les cotds 
de pales. 

La figure 8.5.2 montre la possibility de relier a des manetons identiques 1 14 
diverses pales dont les points de support sort dans les poirtes pour 1 un 1 15 , ce 
qui permettra de realiser, pour chacun un cylindre en sens oppose, comme ce que 
Ton retrouve dans les moteurs de type orbital. 

En b ) le couple se realise a la fois sur les deux inductions. 
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En c ) 1'angle de couple est prononcee sur le vilebrequin superieur, mais en traction 
sur le vilebrequin maftre. 

En f ), il n'y a plus de couple sur le maneton superieur , mais il en demeure sur le 
vilebrequin maftre 

En e), et f ) le cycle se reproduh, mais en duplication inverse , la poussee venant 
dubas. 

La figure 8.7 montre qu Ton peut polycamer les poly inductions. 

En ce cas, ce pourra etre par exemple l'engrenage de support qui sera ampute de 

parties de dents. 

La figure 8.9 montre, a titre exemplaire, a partie dune pale a quatre cotes, que les 
structures par poly induction dynamique peuvent etre produites pour toutes les 
figures, et que l'on peut avoir a divers recours de decouplage momentane, dont par 
exemple ici le retranchement de dents sur les engrenages d' inductions 

La figure 9.1 a montre que Ton peut par addition geometrique, feire produire a 
rarmement une poussee positive 

La figure 10 a b , c montre que les semi transmission sont des inductions virees sur 
elles meme 

La figure 1 1 commente la methode par poly induction augmentee, bi 
mecaniquement par semi transmission 

La figure 12 montre les principaux precedes de transmission accelero deceleratives 

La figure 13.1 montre les principaux procedes de transmission inversives 

La figure 13.2 montre a la fois des procedes de semi transmission inversives et 
acceieratives confondues. 

La figure 14 montre des applications de diverses semi transmission a la methode 
poly inductive 

La figure 15 montre une poly induction semi transmittive par engrenages pignons, 
cette fois ci en trois dimensions, en a , et en transversale en b ) 
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La figure 16.1 montre qu'une autre facon de realiser les machines de fecon 
birotetive est d'utiliser en complementarite opposee sur une meme pale, deux 
methodes de support, par exemple par engrenage intermediate anteneur et 
posterieur 

La figure 16.2 donne un exemple de la derniere procedure, en laquelle la pale est 
soutenue conjointement par une methode d'engrenage cerceau 183, et d engrenage 
intermediaire 184 . 

La figure 17 montre que 1* on pent realiser des formes de cylmdre bkotat^es avec 
des mecaniques post rotatives, ou retrorotatives, soustrarte, ou addrtionnees selon le 
cas d'un parametre geometrique, nomme bielle de geometne 

La figure 18 montre que l'on peut comme nous l'avons deja memionneaugmenter 
le degre de la machine en realisant celle-ci avec pale fixe et avec cylmdre rotor 
planetaire, et ce sous toutes ses formes et avec toutes mecaniques. 

La figure 19 donne d'autre exemples de generalisation de soutient de cylmdre rot<£ 
En a ) l'on montre la procedure par cylindre rotor soutenue par mono induction^ En 
b , l'on montre une augmentation de degre par soutient par semi ^mission. En 
c l'on applique la procedure par cylindre rotor est augmentee par 1' utilisation d une 
mecaniq^ par poly induction par engrenage pignon soutenant to pale et en d) 
cette polyfunction est semi transmittive , ce qui pousse la machine a un quatneme 
degre de support. 

La figure 20 montre une augmentation de degre par dynamique de pale en 
Clokwise. Cette distribution dynamique a deja ete commentee par nous-meme. II 
s'agit ici de montrer que celle-ci augmente le degre de la machine, et peut par 
consequent etre consideree comme methode augmentative, pouvant etre combmee 
avec toute autre methode. 

La figure 21 montre en a ) la machine est augmentee de degre par engrenages 
polycames. En b ) c'est la machine a cylindre rotor qui est realise par engrenages 
polycames. 

La figure 22 a montre un exemple de combinaison etagee deductions. Ici, il s'agit 
de delx mono inductions. Plusieurs exemples ont ete donnes dans la premiere 
partie de notre travail. 
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La figure 23 donne un exemple de double emploi inductif. 

La figure 24 monte que la pale peutetreactionneearaisondeunpourun de retro 
Vitesse de son vilebrequin en conservant la grosseur de ses engrenages se support 
et ^induction originaux, et en retroactivant l'engrenage de support par une semi 
transmission inversive , a raison de un demi trou de cet engrenage par tour de 
vilebrequin 

La figure 25 montre en a que Ton peut utiliser en combinaison une autre semi 
transmission et une autre 

La figure 26 montre aussi une coordination confondue de deux inductions. 

Dans la figue 27, la mono induction est reliee a une semi transmission inversive. 
L'on voit ici que Ton a double es engrenages de semi transmission pour garantir la 
securisation du systeme. 

La figure 28 montre ici une induction de pale par engrenage central acti£ controle 
par semi transmission . 

La figure 29 montre deux induction par engrenage cerceau, l'une montante, 
controlant le mouvement de la pale, et l'autre. , descendants , c'est k due partant 
de la peripheric vers le centre, qui contrdle le retrorotation du cylmdre . 

La figure 30 montre un controle de la pale par une poly induction semi transmittive 
a pignon. 

La figure 31 montre encore une autre combinaison. Ici la pale est activee par semi 
transmission fragmented, ou encore, unitaire, chaque engrenage d' induction ayant 
son propre engrenage de semi transmission. 

La figure 32 est un exemple d'induction raises en combinaison par le meme 
vilebrequin. 

La figure 33 montre un autre exemple de liaison des parties par le vilebrequin, Ici, 
en effet, le vilebrequin contrdle a la fois 1' induction de semi transmission 
supportant la retrorotation dy cylindre, et a sa droit Traduction de la pale par 
engrenage cerceau 
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Dans la figure 34 nous montrons que les inductions peuvent toute etre inserees 
dans la pale, ce qui permet par la suite d'etancheifier focilement celle-ci par rapport 
au cylindre r£trorotatif 

La figure 35 montre en a 1, le moteur rotatif standard en position d'explosion et en 
a2 , lors de la descente. L'on y voit que puisque la pression y est parfeitement egale 
de chaque cote de la pale, mais ceci en contradiction de poussee et de contre ^ 
pousse, tout design de pale est inutile, puisque aucune action laterale ne peut etre 
recupeiee. 

En a 3 , Ton voit le moteur en fin d'expansion, et Ton note que T expansion reelle 
est beaucoup plus grande que l'expansion mecanique , et que par consequent une 
partie de l'expansion n'est pas utilisee. 

En b de la meme figure, Ton montre les quatre circonstances privilegiees qui 
decentrent la partie compressive de son axe . 

En b 1, Ton retrouve cette situation lore d'utilisation d'engrenages 
polycames , de meme sens ou inverses . 

En b 2 . lors de parties compressives par cylindre rotor 

En b 3 ) lors de mouvement Clokwise de pale ou de cylindre 

En b 4 ) lors de soutient dits en position intermediaire, elises 

En b 5 ) lore de toute situation en double soutient 

La figure 36 montre que dans les situations enoncees en 35 , l'on peut proceder a 
un design de pale qui aura une incidence rotative effective, qui permettra une 
expansion rotativo perpendiculaire , dont la 
moyenne equivaudra a l'expansion geometrique effective 

La figure 37 et suivantes montre que plusieurs soutient de poly induction 
dynamique alternatives sont possibles, et occasionnent nombre de positions 
differentes des vilebrequins maitre et secondaires en cours e toumage - 

La figure 38 montre revolution de la poussee pour une methode de poly induction 
dynamique avec support dans les cotes. L'on voit que cette methode permet un 
travail de pale cylindre dont l'extension reelle , diagonale , est superieur a la seule 
extension mecanique perpendiculaire, des machines de l'art anterieur. 

La figure 39 montre la meme chose pour une methode de support par polyindution 
dynamique par les pointes . Notons que les supports dynamiques peuvent etre 
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r^alisee avec toute poly induction, semi transmittive ou non, et avec engrenages 
standard ou a pignons, et pour la machines post rotatives ou retrorotatives. 

La figure 40 montre les meme consideration pour ie modele de soutient par dans 
les parties interm^diaires . 

La figure 41 montre en effet, Ton remarque que par sa geometrie de 
positionnement des moyens de support , ce type de modele permet deux supports 
perpendiculaires & la poussees et plus pr&s du centre que le troisieme support. 

La figure 42 montre que Ton pourrait imiter la polycamation des engrenages en 
motivant Pengrenage de support d'un mouvement alternati£ qui Factionnerait 
alternativement dans le sens de rotation du vilebrequin est dans son sens inverse. 



Description detaillee des figures 



La figure 1 montre P ensemble des methodes de soutient des machines motrices de 
premier degre, post rotatives ou retrorotatives. L'on y retrouve notamment les 
soutient : 



a) 


Par 


b) 


Par 


c) 


Par 


d) 


Par 


e) 


Par 


f) 


Par 


g) 


Par 


h) 


Par 


0 


Par 


j) 


Par 


k) 


Par 


1) 


Par 


m) Par 


n) Par 


o) Par 



L'on aura soin de consulter nos travaux a ce sujet, aux deux premieres parties de ce 
travail de synthase. 
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La figure 2 montre quelques machines de second et de troisieme degre , soit la 
poly turbine de Wilson en a), la Quashurbine de st-Hilaire en b), les moteurs Slinky 
c) , Peripheriques d) , Semi turbines difierentielles e) , du present inventeur.. 

Ces figures ont toutes en commun une courbure de cylindre non sinusoi'dale, telle 
qu'on la retrouve dans les machines rotatives de base. Par consequent, le soutient 
de leurs parties compressives necessite toujours plus d'une induction mise en 
combinaison. Ces combinaisons ont pour double objet premierement de rendre 
birotative la partie compressive, done apte a travail positivement sur toute sa 
surface, et deuxiemement de rendre 1'attaque mecanique plus rectiligne. 

La figure 3 montre que des methodes mecaniques d' augmentation de degr6 des 
machines , permettant a la fbis de realiser des machines de second et troisieme 
degre et a la fbis d'augmenter le degre des machines de premier degre, leur 
dormant ainsi une valeur partiellement bi rotative, ou trirotative. L'on reconnait en : 

d) la mecanique par poly induction 

e) la mecanique par semi transmission 

f) la mecanique par engrenages polycames 

L'on aura soin, la aussi de relire nos travaux a ces sujets. 

Nous resumons ici en mentionnait simplement que la mecanique par poly 
induction, en a) permet de realiser un induction en dynamique Boomerang. Nous 
commentera on plus abondamment cette methode aux presente puisque nous lui 
apporteront des developpements. La mecanique par semi transmission, en b ) 
permet de recuperer une partie de la puissance et d Tangle de couple sur la partie 
arriere de la pale, cette partie realisant au contraire des contre poussees dans 
P ensemble des mecaniques de Tart anterieur. 

Quant a la mecanique par engrenages poly cames en c), elle realise a la fbis des 
courbures de cylindres plus efficaces permettant un design de pale plus adequat et 
actif; et elles produisent simultanement des acceleration et deceleration qui 
rectilignisent le mouvement a teneur excessivement circulaire des parties 
compressives des machines rotatives. 

La figure 4 montre que Ton peut aussi augmenter le degre des machines par des 
reingenieries geometriques ou dynamiques. Encore la, Ton aura soin de relire nos 
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travaux anterieurs a ce sujet, puisque nous donnerons aux presentes des precisions a 
leur propos. En a ) Ton retrouve la machine a cylindre rotor planitaire / pale fixe , 
et en b ) Ton retrouve la machine a pale en mouvement clokwise/cylindre 
retrorotationnel 

Par ces reingenieries dynamico geometries, Ton parvient a realiser la puissance 
orientationUe de la machine puisque soit en a ) Farmement, s' il est disposd au 
centre , se trouve destabilise par rapport au cylindre , ce qui permet la motncite , 
ou soit en b, P toujours s'il est dispose au centre permet d'opposer les deux parties 
antirotationellement Tune de Fautre, ce qui multiplie la puissance circularo-rotative 
et orientationelle de la machine . 

La figure 5 montre que Pon peut realiser en composition des methodes de soutient 
de telle maniere de soutenir mecaniquement les parties compressives des machines 
ainsi de degre superieur En a ) la methode par semi transmission 1, est combinee a 
une mono induction , elle-meme polycamee 2. En b ) la methode par poly 
induction 3 , est combinee a une induction semi transmittive 4 , ce qui permet la 
dynamique de son engrenage de support 5. 

En c) L'on associe une m&hode de poly induction 3, a deux mono inductions 6 , ce 
qui dynamise d'une autre maniere les engrenages de supports. 7 

La figure 6 montre que les differentes variantes que la presente invention entend 
preciser. Notamment l'on montrera, en a ) comment realiser des poly induction 
dynamiques alternatives, dont les encrages et mouvements en Boomerang 
identiques pour chaque partie de pales . L'on appellera ces poly induction Poly 
induction alternatives Boomerang 

En b , l'on montrera quel toute m6thode d'elevation de degre meme geometrico 
dynamique, telles que par cylindre rotor, et pale en Clokwise peuvent etre 
combinees a toutes autre pour aussi davantage le niveau de la machine . En B Ton 
retrouve done une composition possible de cylindre rotor planetaire / pale fixe et 
semi transmission. 

Troisiemement , en c ) Pon generalisera Penonc6 prealablement feit par nous que 
toutes les induction peuvent realiser le mouvement Clokwise, et, associes a une 
mecanique de reversion, realiser le soutient des pieces des machines a cylindre 
rotor . L'on donnera done des precision sur la maniere de controler ces elements, et 
donnerons plusieurs exemples qui montreront comment combiner les mecaniques 
de telle maniere de realiser une economie des ces elements. Dans la partie c de la 
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presente figure, la pale est contrdlee par engrenage cerceau 7 , et la retroversion par 
semi transmission mono inductive 8 . Les deux parties se couplent entre elle par le 
meme engrenage de support 9, qui controle £galement la retrorotation du cylindre 
, En d ) Ton aura done un controle Clokwise de pale par mono induction semi 
transmittive 9 , 1' engrenage de support 10 de celle -ci servant k la fois a Taction 
retrorotative de la pale. En e) le controle de u cylindre rotor sera realise par poly 
induction 1 1 , et en f ) par mono induction npolycam^e. 12 En g ) Ton montrera que 
Ton peut realiser des tri induction avec armement descendant unique et temps mort 
annuls En h), Ton montrera comment realiser la birotativit£ par polyinduction semi 
transmittive JEn y , Ton montrera que P activation alternative de r engrenage de 
support realise des formes de cylindres birotatives similaires a cette des engrenages 
polycames. En j) l,on montrera que les diverses realisations bim&aniques 
proposees par nous meme appellent une conception du mouvement decomposable 
en sous mouvements dont la pouss£e peut par consequent etre captee par des pales 
specifiquement profiles a cet effet. 



La figure 7. 1 monte les qualites des moteurs k pistons* L'on a tout d'abord une 
action egale sur la totalite de la pale, ce qui conf&re a la partie compressive sa 
capacite birotative. 13 Ensuite sa mecanique de bielle a un armement decentre qui 
consiste en son appui lateral sur piston et le cylindre .La bielle a done la capacite de 
transformer le mouvement vertical et la capacite birotative du piston en un 
mouvement unisense et non ambivalent , soit celui du vilebrequin. 15. Finalement 
Ton doit constater la totality du mouvement vertical, puisque la longueur de travail 
des parties compressives est equivalentes a celle de la partie m&anique 16. L'on ne 
retrouve aucune de ces qualites dans les machines rotatives de Tart ant&rieur, mais, 
comme nous l'avons montre, et le montrerons encore, plusieurs de nos mecaniques 
les restitues en entier, 

Comme nous Pavons dej& mentionne, toute machine peut etre r6alis6e sous sa 
forme Compresseur, ou sous sa forme Moteur. Les machines rotatives de Tart 
anterieur sont realisees sous leur forme Compresseur. Les moteurs pistons peuvent 
aussi Petre, si on leur retranche Tune ou plusieurs des qualites precedentes. En b) 
de la presente figure, Ton a retranche P effet de bielle en realisant la machine a 
partir d'une bielle a coulisse. 16 La capacite laterale de la machine est alors 
retranch6e. 

Par contre en c et en d , Ton a produit des mecaniques birotatives, qui augmentent 
de £19011 supplemental la puissance de la machine . En c , 'on a une m£canique 
par etagement de vilebrequins 17, et en d) , par adjonction de vilebrequins 1 8 
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La figure 7.2 a montre le moteur de Mallard, et les lacunes qu'entrainent les types 
support proposes par Tart ant&ieur, et notamment par les mono induction et 
engrenages intermediates de Wankle. 

Ces deux methodes de support, r£alisent la machine non seulement avec des 
supports de pale centraux, mais au surplus avec un armement orientionel central. 
Le rSsultat est que dans les deux cas, u'une des parties de la pale est en cotre 
pouss£e et 1' autre en pousses. 

Similairement k ce que Ton retrouve dans le moteur a piston & bielle coulissante 
precgdemment presents, la fonction orientationelle de la poussee n'est aucunement 
recup£r£e. Selon les methode es poussees sont dans les parties anterieures ou 
posterieures de la pale, et les contre poussees dans les parties contraires. Ces 
realisations deficientes tiennent a une vision semantique mecanique inapproprtee 
du mouvement de la pale. 

La figure 7.2.3 montre en a ) en effet la m&hode de pens6e de laquelle precede sa 
construction. Geometriquement , Ton realise la rotation d'un cercle 19 autour d'un 
autre 20 , qui produit simultanement une retrorotation de ce premier cercle 21 Si 
Ton ajoute des parametres geometrique a ce cercle 22, ceux-ci realiseront des 
figures , comme par exemple une quasi ellipse.23 Par la suite , Ton realise le 
soutient ce cercle par un vilebrequin 24 , et Ton complete en reliant les tangentes 
25 entre elles , ceci formant la pale 25 . Tel qu'on le voit en c ) la force realise par 
un e telle mecanique n'est que resultante , et est tres indirecte. 

La figure 7.3 exprime, en a ) la nature de la conception du mouvement de la pale 
que ces m6caniques induisent Le vilebrequin le mouvement de pale a la maniere 
d'une onde. Dans les feits, il se passe, circulaiiement, comme si le vilebrequin 
soulevait successivement plusieurs planches reliees entre elles .Le mouvement est 
done ondulatoire tel que montr6 en b) , et, comparativement au moteur a pistons, 
cree peu de force differentielle d'avec le vilebrequin , dont le mouvement est 
circulaire 

Le mouvement Boomerang, dont Fimagerie est donnee en c) , et que nous avons 
realise de plusieurs manieres, introduit une certaine rectilignitS dans le mouvement 
des machines rotatives . Cette rectilignite n'est cependant pas suffisante pour creer 
des efifets negatife, comme dans le moteur a pistons. 
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La fieure 7.3 montre une figuration les difficult^ qui expliquent les difficulty de 
rfalSndeb machine revive. Cette montre l'idee que la difficulte matenelle de 
realisation de mecaniques appropriees pour les pales des machines rotatiyes, tient 
au fait de la double fbnetion sirmiltanee, des pointes des pales de ces machmes. En 
effet, I'on voit bien a cette figure en a 1), la fin de la descente de la partie ^neure 
de la Dale 25 , et Tamorce de la descente de la partie superieure 26 . En 3 , 4 et 5 les 
deux actions sont plus compatibles, car les deux parties de pales sont en poussee. 
27 Par contre, en 6, les contradictions entre les parties se represente. Les 
chevauchements des parties, pour une meme mecanique est done une difficulte 
technique importante. 

En b , l'on en trouve une seconde explication . L'arriere et le devant de la pale 
passent successivement par des accelerations et deceleration , qui sont en fart des 
Sdfttada Vitesse et des soustraction de vitesses des elements entre eux Or d feut 
reussir a realiser un courbure de cylindre par laquelle se rSalisent simultanement les 
stations de Vitesse d'une partie de la pale en b 1 , et les additions de Vitesse de 
Tautre partie en b2) 

La figure 7.4 montre en a) un piston en penture. En b) l'on voit la version rotative 
de la dynamique a penture, telle que nous Favons montre anteneurement, ce piston 
ayarrtete nomme piston culbuteur . Lorsque realise non mtetivemem te lque 
presente en a ) , Ton constate que le mouvement n'est pas parfeitement rectdigne , 
et a done des accelerations decelerations moins contraires , ce qui adoucrt ici tres 
legerement le mouvement . En b ) le piston culbuteur est dispose rotativement, et 
o?actionsinusoldaleest, pour ainsi dire, ^rectilignisee^ Tdqtfoa e vottpat 
la courbure du cylindre, la suite des arc le composant est irreguhere. En c) 1 on doit 
visualiser ce mouvement dans la pale, lorsqu'elle est tenue par deux moyens de 
support, comme par exemple dans notre methode de poly mduction a deux p61es. 

La figure 7.5 a et b montre que ce mouvement, dit mouvement Boomerang peut 
encore etre plus caracterise par mono induction, en polycamant les engrenages. 
L'on a ici deux exemples de polycamation, realisant chacun un effet de penture 
similaire a celle des machines a pistons culbuteur, pentures que nous nommons 
aussi armement, parce qu'ils dirigent la mecanique dans un sens precise^ ttai 
retranche son indecision, tel qu'on la retrouve au point mort La figure P^ente 
exemples de pentures realisees par engrenages polycames, la premiere etant dans 
les pointes de cylindre 30 et la seconde dans les arcs 3 1 de celui-ci. Dans la 
premiere, la retrorotation de la pale sera accelerf en haul de la montee, ce qui 
produira un glissement de celle-ci Le vilebrequin sera done angulairement dispose 
lors e l'amorce de son acceleration . Cette acceleration sera realisee avec un 
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encrage arriere, que nous nommons encrage de descente. L'on parlera d'un 
descente en encrage. 

En de la meme figure, le ses des engrenages est inverse. Par consequent le 
mouvement de retrorotation de la pale sera an haut ralenti, ce qui la lui conferera 
une course plus similaire a celle du vilebrequin A la descente proprement dite, le 
vilebrequin sera aussi angulaire. L' encrage le plus fort de la pale sera done en haut 
de montee. Par contre ici l'explosion et la descente seront plus en angle avec la 
poussee. L'on consultera nos travaux anterieurs a ce sujet pour plus de details. 

En c de la meme figure, Ton peut observer une direction interm6diaire des 
positions des engrenages, ce qui permettra de realiser une course entre les deux 
premieres, de meme qu'un encrage de descente phis hatif. En d de la meme figure, 
Ton aim des engrenages comportant plus de feces de polycamation, permettant de 
realiser deux encrages par descente, son les encrages de pointe et encrages de 
descente. 

En 7 .6 Ton montre en a et b ) , de fecon caricaturee, que Ton pourrait realiser les 
deux armements par un seul ensemble d'engrenage 30, 31 . En c ) une 
polycamation a la fois interne 32 , 33 et exteme, realise le double ancrage , et 
conf&re a la machine une birotativtS mecanique , par inversion successive 
d'engrenages exterieurs, interieurs, mais au surplus une double penture successive 
et alternative. Les dynamiques d' acceleration et de deceleration, de meme que de 
courbure des cylindre de ces machines ont ete anterieurement montrees par nous 
m£me , la presente a simplement pour objet de mettre de fecon en lumiere que le 
mouvement Boomerang de celles-ci est assimilable a celui des machines poly 
inductives. 

En 7.7.1 montre la metbode par poly induction, qui realise une meilleure forme de 
cylindre et de meilleurs rapports et angles de rotations. L'on montrera 
ulterieurement que rutilisation de tels engrenages permet un design de pale que les 
methodes simplement mono inductives ne permettent pas. 

Les principales differences a retenir entre ces deux mecaniques sont les suivantes. 
Le rapport de vitesse de rotation du vilebrequin des machines rotative de Wankle 
est de trois tours pour un. En consequence, la pale est surcommandee et les 
rapports de sinusoidite du cylindre sont mibles. De plus la pale subit des contre 
pousses sur sa partie arriere, ce qui affaibli la poussee generale. Finalement les 
angles de couple sont longs a se former, et arrivent a maturite au deux tiers de la 
descente. 
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Dans la methode par poly induction, la vitesse de rotation de la pale est similaire a 
celle du vilebrequin maitre. Le rapport des vilebrequins secondaires est de un sur 
deux, assurant un meilleur cylindre. La machine possede deux points antipolaires 
d'armement successife, assurant la puissance du mouvement Boomerang . 



La figure 7.7.2 a montre quelle conception du mouvement de la pale est a 1' origine 
des mecaniques de mono induction de Wankle. En b ) Ton voit la conception 
ondulatoire du mouvement de la pale que cette mecanique recele.. En c) Ton 
apercoit la methode par engrenage intermediaire. Et en d ) les lacunes de 
conception du mouvement de la pale que cela recele 

La figure 7.8.1 rappelle les differences entre la methode par mono induction et celle 
par poly induction 

La figure 7.8.2 montre avec deux p61es seulement pourquoi la poussee demeure 
egale sur toute la surface de chaque cote de la pale, puisque les deux pfiles divisent 
toujours la pale en deux parties egales, quelle que soit la figure de machine rotative 
realisee. Ceci est au surplus tout autant valable lorsque les supports sont dans les 
milieux des cotes, ou dans les pointes. En effet , tel qu'on le voit en a) , lorsque les 
deux pdles sont perpendiculaires au core de la pale, la surface de celle-ci est divisee 
en deux , ce qui assure une utilisation de la surface totale de celle-ci . 35 
En b, lorsque les deuxpSles sont en position diagonale, Ton constate que , si Ton 
trace un ligne dans le sens de la poussee, done perpendiculaire a la surface de la 
pale , cette ligne les rejoignant, ces points divisent eux aussi la pale en surfaces 
egales et permettent une poussee egale sur toute la surfece de la pale. 36 , par le 
meme precede, la pale capte de fecon parfaitement egale les poussees de 
1' explosion. 37 

En d), Ton voit que cette solution generate s'applique a toutes les formes de pale de 
core impairs, et en e) a toutes les formes de cotes pairs 

La figure 7.8.3 montre les trois points d'ancrage reels 40 de cote, et de pointe 41 , 
de meme que virtuel 42 virtuels de la methode par poly induction, permettant de 
realiser le mouvement en penture Boomerang. 

La figure 7.8.4 montre une certaine inegalite mecanique des inductions a double 
supports opposees, lorsque realisees avec des pales de nombre impair, et des pales 
de nombre pair. Dans le cas des mecaniques a cotes impairs en a ) cette inegalite 
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est physique et les pieces doivent etre calibrees . Dans le cas des mecaniques a 
Sefde 2ote pairs, 1' on constate qu'elles demeurent equilibree lorsque les pales 
sonTsoute^ues par les centres de cotes, puisque apresun quart de tour leur egalite 
deretrouvesurl'autre cote. L'armement de cote se realise ; toujour*. 
En c ) cependant, lorsque les soutients se retrouvent dans les pointes de pales , la 
machine est alternativement motrice , et compressive 

La figure 7.9.1 montre lederoulement pour un tow de la methode par poly 
induction et de plus montre comment la methode realise alternativement la 

pentose, ou Boomerang de la pale de la machine. En a) de la figure les 
deSuclons sent perpendiculaires a la machine. 45 Uarmemem se^prodmt par 
r induction inferieure, 46 qui est a ce moment a sa Vitesse minimale, alors que la 
Vitesse du point superieur de support est a sa vhesse maxmiate 47 . Le point 
superieur a done une tendance naturelle a tourner autour de 1 autre 

En b e la figure commence la seconde s6quence. Le point de support superieur est 
Lscendu vS sont point de ralentissement maximal, 498 et e'est le pomt exterieur, 
oti^a ) etait encrage, qui devient le point offensif; 49 toumant autour du pomt 

d'armement de cote 48 . , „ A 

Le cycle se poursuit autour d'un point d«»armement virtue!, 50 et reprend sa 
revolution dans figures subsequentes. 

La figure 7.9.2 montre la complementarite des course des soutient des machines^ 
pdy Eduction. La methode par poly induction permet done de deduire trois courses 
principales, des moyens de support En a , lorsque les moyens de support sont 
situes dans le pointes des pales , la course est laterale. 

En b) lorsque les moyen de supports sont dans les cotes, la course est verticale. 

En c ) lorsque les moyens de support sont dans des positions de rattachement a la 
pale dans les aires intermediaires, leur course est oblique a celles des deux 
premieres. 

La figure 7.9.3 montre les diverses solutions permettant de realiser des poussees 
ecales de chaque cote des pales, en realisation Moteur de la machine En a ), 1 on 
rSrouve lestri induction par encrage descendant et soutient par les milieux de 
cotes. En b ) Ton retrouve les tri induction par encrage de cote et soutient 
perpendiculaires dans les parties mediantes. En c et d, les soutients par poly 
mduction dynamique alternative. En e , les soutiens par semi transmission. En f) , 
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les soutients par addition de bielle de geometrie . Toutes ces m&hodes realiseront , 
pour chaque partie de la pale, la machine dans sa version poly inductive Moteur. 

La figure 8.1 montre les raisons pour lesquelles le modele de soutient par les 
pointes est la version compressive de la machine, et ne peut realiser d'effets 
moteurs interessants. Dans cette disposition, que nous pr&entons en haut de 
montee en a ) et en cours de descente en b ) , 1' on apercevoir que l'on ne retrouye 
que peu la notion d'armement, et qu'au surplus, celle-ci se retrouve au haut de la 
montee En effet, a cet endroit, les deux moyens du haut 301auront tendance a 
pivoter autour du moyen irderieur, alors en stoppage mecanique 300 A ce moment 
si la machine st actionnee par le vUebrequin, elle auraune bonne capacite d'effort, 
comme machine de compression. Par ailleurs, comme on peut le constater en b, 
deux moyens de supports 301 se trouvent toujours en position anterieure, et une 
seule en position posterieure. Par consequent, ces deux moyens ne peuvent 
simultanement realiser une penture autour de laquelle le ou les moyens avant la 
machine tournerait. L'effet Boomreang , realise dans nos mecaniques de 
polyinduction ne peut se realiser.. Les deux vilebrequins anterieurs sont, au surplus 
de creer un effet de penture contraire, en contresens de la poussee. La machine est 
limitee a la poussee sur le maneton secondaire avant 302 , qui actionne 
individuellement le vilebrequin principal 

Les capacites motrices de la machine sont done inferieures a ses capacity 
Compressives. C'est pourquoi nous disons qu'il s'agit ici d'une version de 
machine de type Compresseur, non indiquee pour des realisation de moteur. 

La figure 8.1.1 montre quel raisonnement geometrique a send pour la construction 
de chaque course poly inductive . Comme on peut le constater, en a) la forme de 
cylindre projetee est la forme dupliquee de la course mSme de l'induction. En b , 
l'on realise une induction verticale, et Ton realise que des additions tangentielles , 
d'un cote comme de rautre produisent la forme de l'induction, mais cette fois-ci 
perpendiculaire a l'induction. 

En c) l'on constate que des additions geometriques cette fois-ci obliques doivent 
6tre de longueur differente pour produire la mSme forme qu,en a et en b ) 

Ces trois constatations nous permettent de realiser qu la mdme forme de cylindre 
est, comme dans les figures precSdentes, realisee par des moyens d'induction 
disposes en des endroits differents de la machine , et que les courses de ces moyens 
sont differentes . 
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La figure 8.1.2 montre en cous de descente, les emplacements des inductions pour 
chacun des mode les de support 

L'on peut constater que la methode de soutient Compressive a, comme nous 
1'avons deja mentionne , deux soutiens anterieurs au centre de la machine et au 
soutient posterieur, empechant tout effet d'ancrage. Les contre poussees sont done 
importantes. 

La tri induction par les cotes, qui deja constitue un avancement puisqu'eUe permet 
de realiser la machine, ors de la descente, avec deux mou=yens de support ; avant , 
et un moyen d'ancrage anterieur. C'estpourquoi nous disons qu il s apt to de la 
version Moteur de la machine. Io feut aussi noter, lors d'attaque que les deux 
vuXrequin inferieurs sont en traction. 55, De plus cette solution situaUonneUe 
permet une course verticale des inductions 56 , ce qui est de beaucoup preferable a 
la course laterale de la figuration precedente . Ceci assure une meilleure couple a 
la machine. De meme, la solution par emplacement intermediaires, permet un 
support perpendicular e a I'explosion de deux des support 58 , se qui IWP™**?* 
la Zeth^de par poly induction complete. De plus , la course des support en ce< cas 
est oblique fee qui ameliore aussi la descente. En cours de descente 1 on retrouve 
la aussi m armement ^que deux des pdles ont passe le centre de la machine 
La machine a done un sens mecanique preponderant vers 1' avant Comme dans la 
figuration precedente, I 'armement permet de mettre enrapport les 
entre eux, ce qui cree I 'effet Boomerang, puisque l'on doit en ces cos considerer la 
portee de la machine comme etant laportee entre les engrenages depoussee et 
d'ancrage. 

La figure 8.1.3 montre, pour chacune des phases de la methode par poly induction 
de bate, 1' amorce des descentes selon les positionnements des soutients . En a ) 
lorsque la pales est soutenue de fecon centree, le soutient supeneur descend vers le 
ba?60 , et le soutient inferieur realise une amorce latera e 61. Dans la deuxrime 
explosion, l'amorce du haut est aussi descendante 63, et l'amorce du bas ^rale 
dans le sens du moteur 64. Dans la troisieme explosion, V amorce du haut est 
laterale vers le bas 65 et l'amorce de Tautre portee vers le bas 66 

La figure 8.1.4 montre que les figures produites par des points situees dans les 
cotes ou dans les parties medianes produisant des formes de courses plus verticals 
et done plus motrices. Ces constatations sont importantes pwsqu elles permettent 
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de construire la machine avec trois poles de soutient, mais avec des armements 
totalement diflfcrents pour chacune d'elles. 

L'on pourra opter pour un annement en cows de descente, tel que montr£ en b ) ce 
qui sera la version Moteur de la machine. 

L'on pourra aussi opter pour un soutient mediant, qui assure une perpendicularity 
de deux des soutients, a P explosion, et qui au surplus produit un annement aussi de 
cote, mais plus h§ti£ que celui de cot6 parfait Par consequent, cet annement non 
semble plus pi£s des nScessites thermodynamiques . 

La figure montre aussi que les amorces sont aussi differentes pour les figures k trois 
poles. Eneffet,ena)ronvoitramorcelat6ralisante 70 de la m^canique par 
moyen de supports dans les poles. C'est pourquoi Ton dira que la machin est 
montee sous sa forme compresseur. 

En b ) Ton voit que r amorce est verticale, 71, ce qui est beaucoup plus comme k la 
poussee.. C'est pourquoi Ton dira que la machine est sous sa forme Moteur. En c) 
Ton voit qu'une course des supports phis oblique 72 , permet une attaque aussi 
assez verticale. 

Meme si les course un et deux sont des avancements dans les realisation Moteur de 
la machine, eile ne r£alisent pas pleinement l'effet Booerang, puisque les travail 
des encrage y est entravS par son propre d6doublement. Nous verrons plus loin 
comme retrouver Teffet Boomerang, meme a trois soutient. 

La figure 8.2 montre comment realiser en totality les explosions de fe<?on motrice 
en igalisant des pales composees de pales fragmentaires. 

A l'Svidence, chacune de ces parties travaillerait en poly induction, mais les pales 
seraient, comme dans la poly turbine , des ensembles paliques difficiles k realiser . 

La figure 8,3 montre que pour realiser pleinement les poly induction, il faut 
conserver les effets de penture qu'offrent le poly induction k deux pdles. La figure 
montre que les deux engrenages exterieurs, en a 1 et b 1 , forment une penture 
ext&rieure 80 qui annule la puissance de la machine. Les pentures comprenant un 
engrenage ant&ieur et Tun des deux engrenages posterieur sont par ailleurs 
motrices.8 1 . Comme il, y a rotation des engrenages et que les engrenages 
posterieurs se retrouvent, un demi trou plus loin , comme engrenages anterieurs, il 
faut realiser le travail des engrenages en akernance. C'est ce que nous nommerons 
la poly induction pleine, pou poly induction dynamique alternative. 
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La figure 8.4.1 montre que l'on peut en effet realiser le mouvement Boomerang 
avec encrage, en retranchant momentan&ment les capacites de couplage de 
l'engrenage en penture non motrice, pour ne travaiUer que sur les deux autres 
supports offensife. La fecon la lus simple de realiser temporairement de decouplage 
est de retrancher les dents de l'en des engrenage du moyen, par exemple ici de 
l'engrenage de support.90. Comme on peut le constater, ce retranchement annule le 
couplage du moyen de support qui y est relatif 91 . Les trois supports sont done 
momentan&ment en position d'armement pour Tun 92, offensive, pour l'autre 93, et 
libre pour le dernier 94 La rotation d' engrenage libre sera momentanement 
realiseepar son maneton qui continue d'etre raccorde a la pale. Par consequent 
sapositon, tout autant otientationelle , ou positionnelle sera conservee lors de 
Vavancement de la machine dans son cycle. Par consequent, lors du retour du 
couplage, les aspects geometriques seront conserves. 

La figure 8.4.2 montre que pour chacune des machines, l'on aurait choisir deux des 
paires d'engrenages actife, et un engrenage libre different. Nous indiquerons plus 
loin comment choisir les meilleures 
Combinaisons. 

La figure 8.5.1.1 montre un tour de la machine. Elle montre que de phases en 
phases, les fonctions des engrenages seront done transposes alteraatiyement. 
L'engrenage libre deviendra par exemple en armement, l'engrenage d armement en 
poussee, et l'engrenage de poussee libre. C'est pourquoi nous appelons cette poly 
induction poly induction dynamique, ou bi induction alternative. Ce type 
d'induction prend done minimalement trois inductions travaillant en groupe de 
deux. Ici l'on a realise la methode la plus, simple, chacune de ces induction etant 
une mono induction. 

En effet, l'on voit ici des le depart en a ) que l'engrenage anterieur 100 et 
l'engrenage posterieur bas 101 forment une penture 102, puisque l'engrenage 
posterieur haut est libre. II demeure monte sur le vilebrequin maitre, et relie a la 
pale, mais n'est pas couple a l'engrenage de support Par consequent sa rotation 
demeure assure, mais elle n'a pas d'incidence motrice, ou ami motrice. En b ) le 
transfert des fonctions des engrenages s'eflectue. L'engrenage libre redevient done 
fonctionnel, puisque son couplage a l'engrenage maitre reprend Les trois 
engrenages sont done couple* a l'engrenage maitre pour un court instant. En c) le 
decouplage de l'engrenage anterieur bas s'effectue. Celui-ci devient done hbre. 103 
Get engrenage est en feit l'engrenage posterieur de du cote bas de pale. 
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L'engrenage offensif devient Fengrenage superieur gauche, et l'engrenage 
d'armement, Fengrenage inKrieur droit, L'effet de penture 104 peut done se 
produite. En d , la transition s'opfere, et le couplage momentan6 des trois induction 
se realise. 106 En e) la procedure decrite en a se rep&e, et en f , celle d'en b . 

Les eflfets Boomerang moteurs sont done realises a chacune des feces. 

La figure 8.5.1.2 montre la meme procedure que pr&edemment, mais cette fois-ci 
en prenant pour point de depart des emplacements de soutient situes dans les cotes 
de pales. Ici Ton a Hb6re Fengrenage sup&ieur 108, ce qui fait que la pouss£e se 
produit perpendiculairement eux engrenages et moyens moteurs, ceux-ci etant en 
efifet paralleles a la surface de la pale 109 . L'on peut voir en b), et d) , les etapes 
de transition. 



La figure 8.5.2 montre la possibility de relier a des manetons identiques 1 14 
di verses pales dont les points de support sont dans les pointes pour Tun 1 15 , ce 
qui permettra de realiser, pour chacun un cylindre en sens oppose, comme ce que 
Ton retrouve dans les moteurs de type orbital. 

Le nombre d' induction et Fencombrement seront done minimaux pour une 
machine qui produira ici, neuf explosions par tour. 

La figure 8.6 montre la suite des couples differents d'une mgthode par poly 
induction, qui permettra de delimiter les points d'encrage, et les choix de 
mecaniques complementaire de penture offensive a conserver. 
L'on peut y remarque que la couple global d'un induction est la somme des couple 
des inductions qui le composent par rapport a la provenance de la pouss6e. Par 
exemple en a ) Ton suppose F induction avant d*un poly induction par les pointes. 
La poussee vient done du haut 115. Elle est nulle sur le maneton superieur 116, 
mais 1' ensemble a un couple sur le vilebrequin maitre ,117. 

En b ) le couple se realise a la fois sur les deux inductions 1 18 ,1 19 . 

En c ) F angle de couple est prononcee sur le vilebrequin superieur, mais en traction 

sur le vilebrequin maitre 120, 121 . 

En f ), il n'y a plus de couple sur le maneton superieur , mais il en demeure sur le 
vilebrequin maitre 122, 123 
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En e), et f ) le cycle se reproduit, mais en duplication inverse , la poussee venant 
dubas. 

La figure 8.7 montre qu Ton peut polycamer les poly inductions. 

En ce cas, ce pourra etre par exemple rengrenage de support qui sera ampute de 

parties de dents. 

La figure 8.9 montre, a titre exemplaire, a partie dune pale a quatre cotes, que les 
structures par poly induction dynamique peuvent etre produites pour toutes les 
figures, et que Ton peut avoir a divers recours de decouplage momentane, dont par 
exemple ici le retrenchement de dents sur les engrenages d'inductions 130 .11 feut 
au surplus ajouter que Ton peut retrancher momentanement 1' ensemble du moyen 
de support , de telle maniere qu,il ne produise plus d' effort , non seulement sur le 
vilebrequin superieur , mais aussi sur la vilebrequin inferieur. L'on aura alors 
recours a une induction dedoublee pour assurer la continuity de sa rotation 

La figure 9.1 a montre que Ton peut par addition geometrique, feire produire a 
l'armement une poussee positive 13 1, en diminuant la longueur du vilebrequin 
maltre et en augmentant celle de 1' induction par addition de bielle de geometrie. 
132 En a ) 2 , la courbure ne realise qu'une armature. 133 En b 2 ) elle realiser 
une poussee positive 134 , . Ces deux courbures, si Ton diminues la grosseur du 
vilebrequin maltre, realiseront la meme figure de cylindre JEn b, Ton realiser une 
poly induction avec deux support de grosseur differenle mais dont le results! 
geometrique sera la meme 

L'on pourra aussi realiser chaque induction de fecon semi transmittive, et telle 
maniere de rentabiliser positivement meme un moyen arriere d'induction . Ces 
pourquoi nous entrerons dans la prochaine section sur des definition phis elargies 
des semi transmissions. 

La figure 10 a b , c montre que les semi transmission sont des inductions virees sur 
elles meme . par exemple, en a ) la semi transmission par double engrenage de 
couplage 140 est assimilable a une induction de type par engrenage intermediaire 
141, dont l'engrenage d'induction aurait ete place de telle maniere que son centre 
142 soit identique a celui de l'engrenage de support 143 . En b et c Ton peut ainsi 
comparer d'autres types de semi transmission a des inductions.. Par exemple en b ' 
une semi transmission par engrenage pignons 144 est assimilable a une induction 
par engrenage pignon 145 viree sur elle-meme. En c' la semi tRmsmission 
inversive, 147 , est assimilable a une mono induction virees sur elle-meme . 
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Ces mise en interpretations nous perraettent d'affirmer que les definitions que nous 
donnions dans nos travaux anterieurs a reflfet que toute machine bi inductive etait 
une machine dont les parties compressives eiait soutenues par une mise en 
composition deduction, et que cette mise en combinaison comprend les isemi 
transmission , puisque , la clarification anterieure permet de montrer qu'il s agit la 
aussi d' inductions. 



La figure 1 1 commente la methode par poly induction augmentee, bi 
mecaniquement par semi transmission. Dans celle-ci l'on peut apercevoir que la 
partie arriere de la pale produit un effet positif sur la mecanique semi transmisttive. 
150 

La figure 12 montre les principaux precedes de transmission accelero deceleratives 
En a) , deux engrenage de meme centre 151,152 , sont couplees l'un a l'autre par 
ie recours a un double d'engrenages 153 de grosseurs differente. Les deux 
engrenages de base sont lors en vitesses diflerentes.154 . 

En b ) l'on reconnait le proceed de couplage d'un engrenage interne 156 et d'un 
engrenage externe 157 . 

La figure 13.1 montre les principaux precedes de transmissions inversives 
En a ) , l'on a la semi transmission par engrenage pignon 158 , et en b par 
engrenages internes 159 

La figure 13.2 montre a la fois des prbc&ies de semi transmission inversives et 
acceleratives confondues. En a ) l'engrenage interne joue le role d'engrenage 
reducteur de vitesse 160 , et 1' engrenage intermediaire d'engrenage d'inversion 
161 , d'un tiers engrenage 162 

En b le double d' engrenages pignons 163 inverse, a la fois qu'il reduit la vitesse 
des deux engrenages 164, 165 par eux indirectement couples. En c) les engrenage 
pignons 166 sont eux-memes couples indirectement par des engrenages de hen 167 

La figure 14 montre des applications de diverses semi transmission a la methode 
poly inductive. En a , l'on a la semi transmission par double d' engrenages 170 , 
en,b par mono induction fragmented 171, en c) par mono induction couplee ,172, 
en e)par engrenages pignons 173. En e) celle-ci est confondue avec la poly 
induction e Lie- meme 
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La figure 1 5 montre une poly induction semi transmittive par engrenages pignons, 
cette fois ci en trois dimensions, en a , et en transversale en b ) 

La figure 16.1 montre qu'une autre fecon de realiser les machines de facon 
birotative est d'utiliser en complementarity opposee sur une meme pale, deux 
methodes de support, par exemple par engrenage intermediaire anterieur et 
posterieur 180 Cette distribution dynamique a deja ete commence par nous-meme. 
II s'agit id de montrer que ceUe-ci augmente le degre de la machine, et peut par 
consequent etre consideree comme methode augmentative, pouvant etre combinee 
avec toute autre methode La figure montre une augmentation de degre par 
utilisation en complementarite de deux methodes pour une meme pale JEn a , 1 on a 
la methode par engrenage intermediaire anterieur, et par engrenage intermediaire 
posterieure. E b ) , Ton a les methodes par engrenage intermediaire 181 et par 
engrenage cerceau 182 ..Cette procedure n' assure pas la birotativite totale 
Boomreang, mais elle assure un pas en avant en garantissant un poussee gale sur 
toute la pale. L'on completera la methode par exemple par des engrenages 
polycames. 

La figure 16.2 donne un exemple de la derniere procedure, en laquelle la pale est 
soutenue conjointement par une methode d' engrenage cerceau 183, et d' engrenage 
intermediaire 184 . 

La figure 17 montre que Ton peut realiser des formes de cylindre birotatives avec 
des mecaniques post rotatives, ou retrorotatives, soustraite, ou additionnees selon le 
cas d'un parametre geometrique, nomme bielle de geometric La figure montre que 
la birotativite de la poly turbine en a) est obtenue par double soutient contraire, 
alors qu'en b, elle est obtenue par addition 190 et soustraction geometrique. 191 
La figure montre en c) une augmentation de degre par dynamisation du cylindre, 
dite par cylindre rotor planetaire, qui agit a la fois comme soustraction 
geometrique. 191 

La figure 18 montre que l'on peut comme nous l'avons deja mentionne augmenter 
le degre de la machine en realisant celle-ci avec pale fixe et avec cylindre rotor 
planetaire, et ce sous toutes ses formes et avec routes mecaniques. II est important 
de reiterer que les mecaniques post rotatives s'appliqueront sur des figures 
retrorotatives en position contraire des figures de base , et mversement , le 
mecanique retrorotatives sur des figure post rotatives. Dans la presente figure, le 
cylindre rotor retrorotatif en double arc 200 , tourne planetairement autour dun 
triangle fixe 201 . En b ) Ton voit que ceci est possible si l'on inverse la position du 
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triangle 202 , en que simultanement on 1' utilise comme pale 203 . En c ) Ton voit 
que cette disposition permet la position decentr£ de la partie compressive motrice, 
et permet par consequent de realiser la machine avec sa composante 
orientationnelle. 

La figure 19 donne d'autre exemples de generalisation de soutient de cylindre rotor. 
En a ) Ton montre la procedure par cylindre rotor soutenue par mono induction. En 

b , Ton montre une augmentation de degre par soutient par semi transmission. En 

c, Ton applique la procedure par cylindre rotor est augmentge par r utilisation d'une 
mecanique par poly induction par engrenage pignon soutenant la pale, et en d) 
cette potyinduction est semi transmittive , ce qui pousse la machine k un quatrieme 
degre de support. 

La figure 20 montre une augmentation de degr£ par dynamique de pale en 
Clokwise. Cette distribution dynamique a deja 6te commence par nous-meme. U 
s*agit ici de montrer que celle-ci augmehte le degr€ de la machine, et peut par 
consequent etre considfree comme methode augmentative, pouvant Stre combin^e 
avec toute autre m&hode. 

La figure montre en a ) la machine est augments de degre par engrenages 
polycames. En b ) c'est la machine a cylindre rotor qui est realist par engrenages 
polycames. 

La figure 22 a montre un exemple de combinaison etagee d' inductions. Ici, il s'agit 
de deux mono inductions. Plusieurs exemples ont 6t6 donn£s dans la premiere 
partie de notre travail. La figure 22 b montre une mise en combinaison juxtapose, 
mais independante, chaque induction se trouvant d'un cote de la pale* La figure 22 
c montre des inductions &ag£es, non pas de fagon superposee, comme en a, mais 
cette fois ci en sens inverse & partir d'un meme centre.Dans nos travaux ant£rieurs, 
nous avons specific que le mouvement Clokwise pouvait etre realise par toutes les 
inductions, et de plus nous avons precise que la retrorotation du cylindre pouvait 
etre assure par tout forme de semi transmission. Comme nous r avons deja 
mentionne, il est presque impossible de r£pertorier toutes les combinaisons 
possibles de plus de quatre cents permutation realisables, Les prochaines figures 
n'auront done pour objet que d'en prdciser quelques me , et de preciser les points 
principaux suivants, : 

A ) la retrorotation du cylindre doit 6videmment etre coordonnee a celle de la pale, 
de mdme qu'a la rotation du vilebrequin. L'on aura done toujours un syst&me de 
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retrorotationdecylindrcetsysteme vilebrequin Regie generate, la retrorotation 
avec Vitesse inferieure du cylindre sera realises par Tune des serm trammission 
deia commentee. Cette semi transmission sera par la suite rehee a 1 aune des pieces 
du systeme de pale, vilebrequin, engrenages de support, engrenage intermedial, 
engrenage d'induction. Comme on le voit, bon nombre de combinaison sont 
possibles. Mais Ton ne pent agir sans une semi transmission, puisque le centre de 
rotation du cylindre est identique a celui du vilebrequin, et une induction. 
Cependant, comme on le verra, 1'on tentera de realiser de &9 on confondue ces 
systemes, de telle maniere de realiser une economie d'elemente, en feisant 
participer de mSraes elements en double fonctions. Les exemples les plus frappants, 
sont ceux de la poly induction presentee dans notre divulgation prfcedente, en 
laqueUelesmductiomdepdes,somcoiifonduespresqueentotal^avec 

V induction inversive de cylindre, Un deuxieme cas type est celui de la conduite de 
pale par semi-tranmission par engrenage pignon ou autre. L on calibre des lors les 
rapports d'engrenage de support dynamique et deduction de telle mamere que les 
P engrenage <te support soit le maitre support du cylindre qui y est fixe rigidement 

Les induction les plus simplifiees peuvent dont prendre, pour trois guidages de 
vitesse different, trois, quatre ou cinq engrenages. 

La figure 23 donne un exemple de double emploi inductif. Ici la pate est articulee 
par mecanique d'engrenage intermediaire 220 , lesquels sont calibres & raison de 
tm pour un , pour l'engrenage de support et d,induction, ce qui assure le 
mouvement Clokwise de la pale d'un part . 

Par ailleurs un dedoublement de ces meme engrenages permet de realiser une semi 
transmission inversive 221 , dont l'engrenage sortant 222 
Actionne le cylindre 223 

La figure 24 monte que la pale 230 peut etre actionnee a raison de un pour un de 
retro vitesse de son vilebrequin en conservant la grosseur de ses engrenages se 
support 231 et d'induction originaux 232 , et en retroactivant l'engrenage de 
support par une semi transmission inversive 233 , a raison de un demi trou de cet 
erSnenage par tour de vilebrequin,.La vitesse de ce retro engrenage de support etant 
idemique des lors a celle attendu du cylindre , l'on lui fixera celui-ci 234 .. 

La figure 25 montre en a que Ton peut utiliser en combinaison une autre semi 
transmission et une autre induction. En effet, il l'onretrouve une semi transmission 
dont les deux engrenages d'inversion-acceleration 240 sont montees rotativement 
sur une partie rigidement fixees a la machine . Des lors, Us assurent la retrorotation 
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de l'engrenage du cylindre et du cylindre et la rotation du vUebrequin 243 
supportant la seconde induction Cette seconde induction est de type par engrenage 
cerceau. La piece rigide supportant les engrenages diversion supporte done aussi 
l'engrenage de support 244 , auxquels sont reliees rengrenage cerceau 245 et 
rengrenage d'induction 246. Ton a done deux induction synchronisers, soit une 
semi transmission 247, et une induction par engrenage cerceau 248. 

En b Ton a la meme procedure generate,. Ici ,cependant , les parties ne sont pas 
unies par le meme vUebrequin , comme dans la figure precedente, mais par 
rengrenage de support dynamique 249 , qui actioime a la fois les deuxinductoons . 
En effet, 1' induction par mono induction qui coordonne le mouvement de la pale, 
est ici semi transmittive. Par ailleurs, ce meme engrenage de support dynamique est 
couple rigidement au cylindre, et F actionne par consequent aussi retroactivement , 
ce qui est le mouvement espere, par rapport a cehii du vUebrequm. 

La figure 26 montre aussi une coordination confondue de deux inductions. 
L'induction de pale en est par poly induction semi trammittive, l'on reconnait en 
effet, la polyinduction en 25 1 , et la semi transmission 253, qui actionne 
rotativement le vUebrequin maitre 255 et retrorotativement son engrenage de 
support 254.. Le cylindre est relie au meme engrenage qui commande 1 engrenage 
de support 256, ce qui assure son mouvement retrorotatif. 

Dans la figue 27, la mono induction est reliee a une semi transmission inversive, 
260 et, comme prece^mment , l'engrenage de combinaison , 251 desdeux 
induction ici en double, sert d'engrenage de support dynamique a 1 induction de 
mono induction 262 et d'engrenage retrorotatif a au cylindre 263. 

L'on voit ici que Ton a double es engrenages de semi transmission pour garantir la 
securisation du systeme. 

La figure 28 montre ici une induction de pale par engrenage central actif 270^ 
contrdle par semi transmission 271 . L'engrenage de lien planetaire 272 entraine en 
retrorotation rengrenage de cylindre et le cylindre lui-meme 273 

La figure 29 montre deux induction par engrenage cerceau, l'une montante, 
controlant le mouvement de la pale , et l'autre. , descendant 281, c est * dae 
partant de la periph6rie vers le centre, qui contrdle le retrorotation du cylindre 282 
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La figure 30 montre un controle de la pale par une poly induction semi transmittive 
a pignon 285 Les engrenages s'induction 286 coordonne aussi le mouvement 
retrorotatif de l'engrenage de cylindre et le cylindre 287 . En b de la meme figure, 
les deux induction sont reunies par la pale elle-meme. puisqu'elles sont placees de 
chaque cotes de celle-ci. La pale est controlee par une d'induction par engrenage 
cerceau 290 et elle controle elle-meme la retrorotation du cylindre par mono 
induction inverses et dynamique .291 

La figure 31 montre encore une autre combinaison. Ici la pale est activee par semi 
transmission fragmented, ou encore, unitaire, chaque engrenage deduction ayant 
son propre engrenage de semi transmission. 

L'on reconnait done l'engrenage de support de l'induction 294, les engrenages de 
semi transmission unitaires 295 , et les engrenages 

La figure 32 est un exemple d' induction mises en combinaison par le meme 
vilebrequin. Ici le vilebrequin a une induction de semi transmission inversive 296 
qui coordonne le mouvement de la pale, et a drohe, celui-ci controle la mono 
induction 297 

La figure 33 montre un autre exemple de liaison des parties par le vilebrequin, Ici, 
en effet, le vilebrequin controle a la fois l'induction de semi transmission 
supportant la retrorotation dy cylindre , et a sa droit l'induction de la pale par 
engrenage cerceau 291 . 

Dans la figure 34 nous montrons que les inductions peuvent toute etre inserees 
dans la pale, ce qui perraet par la suite d'etancheifier fecilement celle-ci par rapport 
au cylindre retrorotatif. En Ton controle le mouvement de partis par poly induction 
dont T engrenage de support dynamique est a la fois reli6 rigidement au cylindre , 
ce qui est le montage le plus simple de ce type de machine. 

En b l'on controle la pale par semi transmission a pignon, F engrenage exterieur de 
cette semi transmission contrdlant le simultanement le mouvement rttrorotatif du 
cylindre . Comme on le voit, dans les deux cas, la mecanique est incluses 310 dans 
la pale et permet d'etancheifier parfeitement les parties. 

L'on notera, au surplus, que les manetons supportant la pale peuvent au contraire 
que d'etre fixes sur les engrenages d'induction, fixee sur la pale, et insere 
rotativement aux engrenage d'induction.31 1 Ceci permettra un soutient 
parfeitement centre de la pale sur ces parties. 
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L'on notera, pour toutes ces figures, que comme pour les figures de pales standard, 
les poly induction peuvent etre au nombre de trois , et situtes dans les pomtes, 
cotes ou parties mediantes de celle-cl Deplus, Von pourra proceder, comme 
precedemment, a des pofy inductions dynamiques alternatives, dont onprecisera 
les meilleures montage, dans la parties du present owrage reservee au design. 

La figure 35 montre en a 1, le moteur rotatif standard en position d'^plosion et en 
a2 lors de la descente. L'on y voit que puisque la pression y est parfeitement egale 
de chaque cote de la pale, mais ceci en contradiction de poussee et de centre 
pousse, tout design de pale est inutile, puisque aucune action laterale ne peut etre 
recuperet. 

En a 3 l'on voit le moteur en fin d'expansion, et l'on note que l'expansion reelle 
est beaucoup plus grande que l'expansion mecanique , et que par consequent une 
partie de l'expansion n'est pas utilisee. 

En b de la meme figure, l'on montre les quatre circonstances privilegiees qui 

decentrent la partie compressive de son axe. 

En b I, l'on retrouve cette situation lors d'utihsation d engrenages 

polycames , de meme sens ou inverses . 
En b 2 . lors de parties compressives par cylindre rotor 
En b 3 ) lors de mouvement Clokwise de pale ou de cylindre 
En b 4 ) lors de soutient dhs en position intermediate, elises 
En b 5 ) lors de toute situation en double soutient 



La figure 36 montre que dans les situations enoncees en 35 , l'on peutproceder a 
un design de pale qui aura une incidence rotative effective, qui permettra une 
expansion rotativo perpendiculaire , dont la 

moyenne equivaudra a l'expansion geometrique effective. M6me si la forme de ces 
3eTc,u?est redessin6e, les consequence effectives se feront sentn- sur les parties 
compressives dynamique et decentrees, notamment sur eUe meme, lors 
a'Xation d'engren^ges polycam6s, sw le cylindre en pale cou cylindre Ctokwise 
et cylindre rotor, ou sur les deux , en, lorsque l'on retrouvera ces deux arconstance 
a la fois, ce qui assurera su moteur une grande puissance. 

Divers design de pale avec des consequences effectives sur la poussee font done 
possibles. L'important est ici de montrer et de prouver que ce est realise lors des 
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situations que nous venons de donner, mais ne peut l'etre dans toute machine de 
Tart ant&ieur.. 

Dans les cas de realisation par pale en Clok wise, Ton visera un amorce 

d' explosion en latSrale, se trans formant progressivement en poussde verticals Cette 

expansion latSrale sera possible par r angulation de partie, 

Dans les cas de machine a engrenage polycam6s, dont le cylindre est 
posterieurement d6form6, Ton pourra au contraire dessiner r la pale oflfensivement 

La courbure des pales est dont done etre r6alis6 de telle mani&re de suivre 
successivement le mouvement rotationnel subsidiaire lateral, et le mouvement large 
d'armature. La totalite de ces mouvements realise la totalite effective de recart 
entre la pale et le cylindre, qui ne se realise qu'& un faible pourcentage, dans le 
mecaniques de i'art ant6rieur. 

La figure 37 et suivantes montre que plusieurs soutient de poly induction 
dynamique alternatives sont possibles, et occasionnent nombre de positions 
difl&rentes des vilebrequins maitre et secondaires en cours e tournage. La pr£sente 
figure montre, en a) les poly inductions dynamiques pour les trois types de support 
en phase d'explosion. 

L"on pourra aussi construire le soutient d'un mSme pale avec plus de trois soutient 
• L'armement sera tout de meme effectit lorsqu'ii sera unitaire et successif. 

En b) Ton retrouve ces memes mecaniques en phase de descente. 

Comme on pourra le constater, les emplacement des couplages a soustraire 
temporairement varient selon les modeles de soutient propos&s, selon qu,ils sont 
de nature initiate compressive, ou motrice. 

Pour une meilleure comprehension des pr£sentes, simplifions en disant simplement 
qu'il est presque impossible, pour une meme poly induction d' avoir toutes ses 
inductions en travail egaL, sauf lors du sommet de compression. A peu pr6s a tout 
moment, Ton aura 

a) un moyen de support defensi£ 

b) un moyen de support moyen 

c) un moyen de support offensif 
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Cependant , il feut noter que selon son positionnement , le moyen de support 
defensif peut servir d'armement positif. C'est le cas, notamment du moyen de 
support arriere des modeles de soutient par les cotes ou en position intermediate . 

En a ) 1 de la figure, Ton retrouve le module k soutient dans les pointes. .En a 2 de 
celle-ci , le type de figure que parcourent les moyens de soutient , et leur position 
de depart. L,on voit bien qu le soutient anterieur posterieur sera n£gatif pour toute 
la premiere partie de descents. Quant au soutient superieur posterieur, il est positif 
quoique lateral. Quant au soutient inferieur, il est descendant, mais assez lateral 
T elision de la capacite orientationnel de lu mayen anterieur semble done 
ptef&able. . 

Dans le module b, de nature d&jh motrice, meme en polyinduction standard, se 
prete mieux aux d&veloppements. Tout d'abord, les deux engrenages posterieurs 
sont trds descendants, de par la structure mSme de leur course. lis peuvent done 
servir d'appui de depart. Par ailleurs, le moyen anterieur entire presque aussitot dans 
sa phase cf immobility, ce qui permettra de Tutiliser comme armemenL L' elision 
du moyen supfrieur semble done des le depart, ou peu aprds le depart preferable, 
puisque , qu surplus , lorsque la pale sera supporte par ses deux moyen inf&rieurs , 
ceux-ci seront parfaitement paraltele & la pouss£e. 

En feisant ces actions successivement, I'on aura unpouss^e lateralisge des le depart 
et verticalis£ par la suite, d'ou la necessity d'un design de pale dynamico- 
ggontetrique. 

Dans la partie b de la figure, Ton voit les parties en cours de descents L'on peut 
voir que, en a , les deux engrenages inferieurs sont toujours actife. En b, 
cependant, les deux engrenages inferieurs qui sont actif , la poussee lateralisante a 
c£de sa place a la pousse generate , large et armaturee. 

En c) comme en b, Von a transfSre la fonctionnalite des engrenages de telle maniere 
de profiter de l'armement et de i'effet Boomerang. 

L'on voit done que Peffet moteur est meilleur dam les deux secondes position, car 
la memorisation du premier moddle semble demeurer sur individueliement sur les 
moyens duperieurs, et non par en armature entre eux, ce qui produit le large effet 
Boomerang, et la dilatation lateralo vertivale de ceux cis. 

Par ailleurs , l'on voit que le double des engrenage de semi transmission permet 
de r^troactives l,engrenage de cylindre et le cylindre 298 . 
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La figure 38 montre revolution de la poussee pour une methode de poly induction 
dynamique avec support dans les cotes. L'on voit que cette methode permet un 
travail de pale cylindre dont l'extension reelle 299 , diagonale , est supeneur a la 
seule extension mecanique perpendiculaire, des machines de l'art anterieur. 

La figure 39 montre la meme chose pour une methode de support par polyindution 
dynamique par les pointes. Notons que les supports dynamiques peuvent etre 
rlalisee avec toute poly induction, semi transmittive ou non, et avec engrenages 
standard ou a pignons, et pour la machines post rotatives ou retrorotatives. 

La figure 40 montre les meme consideration pour le modele de soutient par dans 
les parties intermediaires . La poussee passe de laterale a verticale 299 . De plus, 
ce type de methode annule a sont point de depart le point mort de la machine. L on 
passe done de machines de Tart anterieur a point mort tres long a des machines 
sans points mort. 

La figure 41 montre en effet, Von remarque que par sa geometrie de 
positionnement des moyens de support, ce type de modele permet deux supports 
perpendiculaires a la poussees 300 et plus pres du centre que le troisieme support 
301 Par consequent, si Ton produit Tension temporaire de 1' un des deux premiers 
support 302, et une parti de la poussee sur la pale sera sans contre poussee 303, ce 
qui entrame la rotation, meme au somment de la montee. La poussee sur la pale 
sera en effet plus puissante sur le tiers cote. 

La figure 42 montre que l'on pourrait imiter la porycamation des engrenages en 
motivant l'engrenage de support d'un mouvement alternatif; qm l'actionnerait 
alternativement dans le sens de rotation du vilebrequin est dans son sens inverse. 
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Revendications 

Les droits de propriete suivants sont demand^ pour la presente invention, en 
accord avec celles de nos travaux anterieurs, 

Revendication 1 

Pour toute machine, dont la birotativite est realist, au surplus es methodes deja 
montrees par nous meme anterieurement : 

. pgr p 0 iy induction a trois poles avec positionnement Moteurs, c'est- 
a-dire, dans les cotes , ou dans les parties intermediaires 

- par plus de trois poles, avec tout positionnement 

- par semi transmission, considerant toute semi transmission comme 
une induction 

-par reingenerie geometric© dynamique sous forme de machine a 
cylindre rotor planetaire, ou machine a pale ou cylindre en mouvment clokwise 

- par poly induction dynamique, les dynamiques alternatives de celle- 
ci pouvant etre realisees entre toutes induction dynamique 

cette birotativite pouvant fitre caracterisee au niveau de ces fonctions compressives 
par des design de pale en propulsion integrate, diagonale , et ces birotativite 
dormant lieu , selon le cas a des mouvement de pale dits en Booerang . 

ces machines pouvant etre de tout nombre de cotes de pales ou de cylindre post 
rotatits, rebrorotatif, et bi rotatif 

Revendication 2 

Toute machine telle que dtSfinie en un comportant des moyens de support realisant 
en combinaison deux inductions ou plus, 

. ces moyens de support pouvant etre combinees et etre realise 
confondus, de telle maniere d' avoir des pieces communes 

- ces moyens de support comprenant les semi transmissions, ces 
dernieres etant considerees comme des induction virees sur elles - 
memes 
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Revendication 3 



;aiv iv t — t. 7 i 

'engrenage de couplage 



Revendication 4. 

Tine machine telle que dSfinie en un, dont la methode est dite par poly induction a 
^ poTe^e potitionnement de ces troispoles etant soit dans les ^ smt dans 
les parties medianes , de telle maniere de realiser une course des soutiens non 
laterale , et par consequent de realiser la poly induction dans sa version et son 
modele Moteur 

Revendication 5 

One machine telle que definie en un, dont la methode est dite par poly inductionet 
po^rTo^osiSnnement des poles, qu'ils soient de deux ou de trois ou plus, cette 
machine est munie de semi transmission 

Revendication 6 

Une machine telle que definie en 5 , dont les semi transmission sont des plus 
el6mentoires, tel supplement une addition geometrique de bielle de geometae ou 
p^soSuees, telle les semi transmission par engrenage pignons, par doublees 
d'engrenages 

Une machine telle que definie en 1, dont la poly induction dynamique est realise 
paTle^c^plage temporaire et alternatif , total ou partiel de I'un des moyens de 
support 

Revendication 7 

Une machine telle que definie en 1 et 2 , dont le decouplage des moyens de support 
est realise: ^ _ diction des engrenages, par retranchement, amenuisement, 

des dents, de I'engrenage de support ou d'mduction, deformation 

d' engrenage 
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par disfonction des soutient, par exemple par coulisse des bielle 
ou autre moyen 



Revendication 8 

Une machine , a cylindre rotor, dont le cylindre rotor est controle par toute methode 
de support , de premier, deuxieme troisieme degre ou plus 

Une machine a pale ou cylindre en mouvement Clokwise, dont la pale est soutenue 
par une induction et dont la retrorotation du cylindre rotor est realise par semi 
transmission , ces inductions et semi transmission pouvant etre combmees 1 une a 
l'autre par l,intermediaire du vilebrequin de .engrenage d' induction, de celui de 
couplage, de l,engrenage de support ou de plus d'un engrenage ou autre elements , 
de telle maniere que ces induction soient confondues . 



Revendication 9 

Une machine telle que definie en 8, dont la methode de soutient est par poly 
induction, cette poly induction pouvant etre ou non semi transmittiye, a pignon 
engrenages standard, et finalement standard, ou dynamico ahernativce 



Revendication 10 

Toute machine, dont le soutint de la pale est realise en combinaison par deux 
methodes de support en completion 



Revendication 1 1 

Tote machine poresente aux presentes , dont les moyens de support des pales 
internes a celle -ci de telle maniere d«assurer une fecilite de segmentation 



Revendication 12 

Toute machine telle qu presentee aux presentes, dont les valves sont des valves 
lumieres. 



Revendication 13 

Toute machine telle que presentee aux presentes, dont le maneton ou ensemble 
maneton est identique pour plusieurs pales mais dispose sur chacune d'elles a <3 
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points de rattachement differents, chacune d'elles recevant par consequent un 
cylindre de direction differente, cet ensemble etant nominee par nous-memes 
machine orbitalorotative 

Revendication 14 

Toute machine des presentes ou de l'art anterieur munie d'engrenage polycames , 
simple ou double, uni sensee, ou bisensee. 

Revendication 15 

Toute machine ayant un cylindre irreguher rdalisS par Futilisation d'engrenages 
polycames 

Revendication 16 

Toute machine possedant plus de moyens de soutiens que son nombre de cote, cette 
machine etant concue pour realise alternativement les engrenages de cotes et de 
pointe 

Revendication 17 

Tout autre machine, a pale ou & piston, utilisant nos semi transmission, ou ajout de 
bielle de geometries. 

Revendication 18 

Toute machine rotative dont la pale est dessinee thermodynamiquement , pour 
assimiler les poussees des circonvolutions secondaires , et celles des 
circonvolutions d'ancrage. 

Revendication 19 , toute machine , y comprenant ;les machines Slinky, les 
machines a explosion centrale, les machines de type semi turbines dirBrentielles, 
les machines de type a piston periphenques, utilisant les semi transmission 
permettant de bimecaniser les poussees arriere , ou arriere et avant 
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